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1) Hinweise

Die vorliegenden Anweisungen enthalten wichtige Sicherheitsinformatio-
nen fur die Installation; vor der Installation alle Anweisungen lesen. Die-
ses Handbuch auch fur die Zukunft sorgféltig aufbewahren.

Unter Bertcksichtigung der Gefahren, die bei Installation und Bedienung
von ROBUS auftreten kdnnen, muss die Installation fur gréBte Sicherheit
unter voller Einhaltung von Gesetzen, Vorschriften und Verordnungen
erfolgen. In diesem Kapitel sind Hinweise allgemeiner Art gegeben; wei-
tere wichtige Hinweise befinden sich in den Kapiteln “3.1 Vorprtfungen”;
“5 Abnahme und Inbetriebsetzung”.

A Nach der neuesten europidischen Gesetzgebung, gehort
die Automatisierung einer Tiir oder eines Tors zu den Verord-
nungen der Richtlinie 98/37/CE (Maschinenrichtlinie) und ins-
besondere zu den Vorschriften: EN 13241-1 (harmonisierte
Norm); EN 12445; EN 12453 und EN 12635, die es erlauben,
die Konformitat mit der Maschinenrichtlinie zu erklaren.

Weitere Auskinfte und Hinweise zur Analyse der Risiken und der Reali-
sierung der Technischen Unterlagen stehen in www.niceforyou.com zur
Verflgung. Die vorliegende Anleitung ist nur fUr technisches Personal
bestimmt, das flr die Installation qualifiziert ist. Mit Ausnahme der Anla-
ge “Anweisungen und Hinweise flir den Benutzer des Tordffners
ROBUS”, die der Installateur abtrennen muss, ist keine im vorliegenden
Heft enthaltene Information als interessant fUr den Endbenutzer zu
betrachten!

e Ein Gebrauch von ROBUS, der anders als in diesen Anweisungen vor-
gesehen ist, ist verboten. Ein unsachgeméBer Gebrauch kann Gefah-
ren und Personen- oder Sachsch&den verursachen.

Vor der Installation ist die Risikoanalyse auszuflihren, welche die Liste
der wesentlichen Sicherheitsanforderungen, vorgesehen in Anlage |
der Maschinenrichtlinie einschlieBt und die jeweiligen, angewendeten
Losungen angeben muss.

Es wird daran erinnert, dass die Risikoanalyse eine der Unterlagen ist,
die Bestandteil der “Technischen Dokumentation” der Automatisierung
sind.

Je nach Einsatzbedingungen und vorhandenen Gefahren prifen, ob
weitere Vorrichtungen und Materialien erforderlich sind, um die Auto-
matisierung mit ROBUS zu vervollstandigen; berlcksichtigt werden
mussen zum Beispiel Aufprallgefahr, Quetsch- und Mitnehmgefahr
usw. und sonstige Gefahren allgemein.

Keine Anderungen an keinem Teil ausfiihren, falls nicht im vorliegenden
Handbuch vorgesehen. Vorgange dieser Art kdnnen nur Betriebs-
stérungen verursachen. NICE lehnt jegliche Haftung fir Schaden auf-
grund geanderter Produkte ab.

Waéhrend Installation und Gebrauch vermeiden, dass Festteile oder
Flussigkeiten in die Steuerung und sonstige gedffnete Vorrichtungen
eindringen kénnen; wenden Sie sich ggf. an den NICE Kundendienst;
der Gebrauch von ROBUS in solchen Situationen kann Gefahren ver-
ursachen.

Der Automatismus darf erst verwendet werden, nachdem die Inbe-
triebsetzung ausgeflhrt wurde, wie in Punkt “5 Abnahme und Inbe-
triebsetzung” vorgesehen.

Das Verpackungsmaterial muss unter voller Einhaltung der ortlichen
Vorschriften entsorgt werden.

Wenn ein Defekt mit den im vorliegenden Handbuch gegebenen Infos
nicht beseitigt werden kann, wenden Sie sich bitte an den NICE Kun-
dendienst.

Wenn Automatikschalter oder Sicherungen ausgelost werden, muss
vor ihrer Ruckstellung der Defekt festgestellt und beseitigt werden.
Vor dem Zugriff auf die Klemmen im Deckel von ROBUS, alle Kreislau-
fe der Versorgung abtrennen; falls die Abtrennvorrichtung nicht sicht-
bar ist, ein Schild mit der Aufschrift: “ACHTUNG - WARTUNG IM
GANG” anbringen.

Besondere Hinweise Uber die Eignung dieses Produktes mit Bezugnah-

me auf die Richtlinie 98/37/CE (ex 89/392/CEE):

e Dieses Produkt wird als “Bestandteil einer Maschine” auf den Markt
gegeben und daher hergestellt, um in eine Maschine eingegliedert
oder mit anderen Maschinen zusammengebaut zu werden, mit dem
Zweck, “eine Maschine” gemaB der Richtlinie 98/37/CE nur in Kombi-
nation mit anderen Bestandteilen und auf die im vorliegenden Hand-
buch beschriebenen Arten und Weisen zu realisieren. Wie von der
Richtlinie 98/37/CE vorgesehen, wird darauf hingewiesen, dass die
Inbetriebsetzung des oben genannten Produktes erst gestattet ist,
nachdem die Maschine, in die dieses Produkt eingegliedert ist, als
konform mit der Richtlinie 98/37/CE gekennzeichnet und erklart wor-
den ist.

Besondere Hinweise Uber die Eignung dieses Produktes mit Bezug-
nahme auf die Niederspannungsrichtlinie 73/23/CEE und die spatere
Anderung 93/68/CEE:

Dieses Produkt, falls fur seinen Zweck eingesetzt und in den in der vor-
liegenden Anleitung vorgesehenen Konfigurationen und in Kombinati-
on mit den von Nice S.p.A. hergestellten Artikeln im Katalog entspricht
den Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie. Die Ubereinstim-
mung mit den Anforderungen konnte nicht garantiert sein, wenn das
Produkt in nicht vorgesehenen Konfigurationen oder mit anderen Pro-
dukten benutzt wird; der Gebrauch des Produktes in solchen Situatio-
nen ist untersagt, bis der die Installation Ausfiihrende die Ubereinstim-
mung mit den laut Richtlinie vorgesehenen Anforderungen Uberpriift
hat.

Besondere Hinweise Uber die Eignung dieses Produktes mit Bezugnah-
me auf die Richtlinie 89/336/CEE “Elektromagnetische Vertraglichkeit”
und spétere Anderungen 92/31/CEE und 93/68/CE:

e dieses Produkt in den in der vorliegenden Anleitung vorgesehenen
Konfigurationen und in Kombination mit den von Nice S.p.A. herge-
stellten Artikeln im Katalog wurde unter den schwierigsten Einsatzbe-
dingungen Tests der elektromagnetischen Vertraglichkeit unterzogen.
Die elektromagnetische Vertraglichkeit kdnnte nicht garantiert sein,
wenn das Produkt in nicht vorgesehenen Konfigurationen oder mit
anderen Produkten benutzt wird; der Gebrauch des Produktes in sol-
chen Situationen ist untersagt, bis der die Installation Ausflhrende die
Ubereinstimmung mit den laut Richtlinie vorgesehenen Anforderungen
Uberprift hat.
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2)

Produktbeschreibung und Einsatz

/

ROBUS ist eine Linie selbsthemmender elektromechanischer Tor6ff-
ner fUr die Automatisierung von Schiebetoren. Die Tor6ffner verfligen
Uber eine elektronische Steuerung und einen Verbinder fur den Emp-
fanger der Fernbedienung SMXI oder SMXIS (Optionals). Die elektri-
schen Anschlisse zu den externen Vorrichtungen sind dank der
“BlueBUS” Technologie, mit der mehrere Vorrichtungen mit nur 2

Zur Linie ROBUS gehdren die Produkte, deren wichtigste Unterschiede in Tabelle 1 beschrieben sind.

Tabelle 1: Vergleich der wichtigsten Merkmale der Toroffner ROBUS

\

Drahten angeschlossen werden koénnen, vereinfacht. ROBUS funk-
tioniert mit elektrischer Energie; bei Stromausfall kann das Tor mit
einem speziellen Schltissel entriegelt und von Hand bewegt werden,
oder es kann das Sonderzubehor Pufferbatterie PS124 benutzt wer-
den, das die Durchflihrung einiger Bewegungen auch bei Stromaus-
fall erméglicht.

Toréffner Typ RB600 RB600P RB1000 RB1000PP
Endschaltertyp elektromechanisch induktiver Anndherungsschalter elektromechanisch induktiver Anndherungsschalter
Hochstlange des Torfllgels 8m 12m
Hochstgewicht des Torflligels 600Kg 1000Kg
Max. Anlaufdrehmoment 18Nm 27Nm
(entspricht einer Kraft von) (600N) (900N)
Motor und Transformator Motor 24Vee @ 77mm Motor 24Vce @ 115mm
Saulentransformator El Ringtransformator
Anmerkung: 1Kg = 9,81N daher, z. B.: 600N = 61 Kg
S
=
[}
S °
O -
ﬁ £
o
o
‘ 330mm ‘ 210mm ’

2.1) Einsatzgrenzen

Die Leistungsdaten der Produkte der Linie ROBUS sind in Kapitel “8
Technische Merkmale” angegeben; sie ermoglichen als einzige Wer-
te eine korrekte Bewertung der Eignung der Produkte.

Dank der strukturellen Merkmale sind die Produkte der Linie ROBUS
innerhalb der in den Tabellen 2, 3 und 4 angegebenen Grenzen fiir
Schiebetore geeignet.

Die effektive Eignung von ROBUS zur Automatisierung eines
bestimmten Schiebetors hangt von den Reibungen und anderen,
auch gelegentlichen Ereignissen ab, wie zum Beispiel Vorhandensein
von Eis, das die Torbewegung behindern kénnte.

Fir eine effektive Uberpriifung muss die Kraft gemessen werden, die
notwendig ist, um das Tor auf der gesamten Lauflange zu bewegen;
dann muss kontrolliert werden, dass dieselbe die Halfte des “Nenn-
drehmoments” nicht Uberschreitet, der in Kapitel “8 Technische
Merkmale” angegeben ist (eine Toleranz von 50% wird empfohlen,

Tabelle 2: Grenzen in Abhangigkeit von der Torfliigellange

J
\

da schlechte Witterung die Reibungswerte erhéhen kann); weiterhin
sind die Angaben in den Tabellen 2 und 3 zu bertcksichtigen, um die
Anzahl an Zyklen/Stunde, die aufeinanderfolgenden Zyklen und die
zulassige Hochstgeschwindigkeit festzulegen.

RB600, RB600P RB1000, RB1000P
Torfliigelldnge (m) | max. Zyklen/Stunde | max. aufeinanderfolgende Zyklen max. Zyklen/Stunde max. aufeinanderfolgende Zyklen
Finoa 4 40 20 50 25
4+6 25 13 33 16
6+8 20 10 25 12
8+10 20 10
10+12 16 8
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Tabelle 3: Grenzen in Abhédngigkeit vom Torfliigelgewicht

RB600, RB600P RB1000, RB1000P
Gewicht des Torfliigels (kg) | Prozentsatz an Zyklen Zulassige Prozentsatz an Zyklen Zulassige
Héchstgeschwindigkeit Hoéchstgeschwindigkeit

bis zu 200 100% V6 = sehr sehr schnell 100% V6 = sehr sehr schnell
200 + 400 80 V5 = sehr schnell 90 V5 = sehr schnell
400 + 500 60 V4 = schnell 75 V4 = schnell

500 + 600 50 V3 = mittel 60 V4 = schnell

600 + 800 50 V3 = mittel

800 + 900 45 V3 = mittel

900 + 1000 40 V3 = mittel

Aufgrund der Lange des Torflugels kann die Hochstzahl an Betriebszyklen pro Stunde und an aufeinanderfolgenden Zyklen bestimmt wer-
den, wogegen man mit dem Gewicht den Reduzierungsprozentsatz der Zyklen und die zulédssige Hochstgeschwindigkeit bestimmen kann;
wenn fir ROBUS 1000 der Torfligel z.B. 5 m lang ist, wéren 33 Zyklen/Stunde und 16 aufeinanderfolgende Zyklen mdéglich, wenn der Torf-
Itgel jedoch 700 kg wiegt, mussen diese um 50% reduziert werden; das Resultat wére daher 16 Zyklen/Stunde und 8 aufeinanderfolgende
Zyklen, wogegen die zulassige Hochstgeschwindigkeit V4 schnell ware. Um Uberhitzungen zu vermeiden, sieht die Steuerung einen Bewe-
gungsbegrenzer vor, der sich auf der Anstrengung des Motors und der Dauer der Zyklen beruht und bei Uberschreitung der Héchstgrenze
anspricht. Der Bewegungsbegrenzer misst auch die Umgebungstemperatur und sorgt bei besonders hohen Temperaturen flir eine weitere
Reduzierung der Bewegungen.

In Kapitel “8 Technische Merkmale” ist eine Schatzung der durchschnittlichen Lebensdauer des Produktes angegeben. Dieser Wert wird
durch die Beschwerlichkeitszahl (Summe aller Faktoren, die zum VerschleiB beitragen) beeinflusst, mit der die Bewegungen ausgefiihrt wer-
den. Um diesen Wert zu schatzen, mussen alle Beschwerlichkeitszahlen in Tabelle 4 addiert werden, dann kann die geschéatzte Lebensdau-
er mit dem Gesamtergebnis im Schaubild Uberprift werden.

ROBUS 1000 erzielt zum Beispiel an einem 650 kg schweren und 5 m langen Tor, ausgestattet mit Photozellen und ohne andere Ermu-
dungselemente, eine Beschwerlichkeitszahl von 50% (30+10+10). Nach dem Schaubild ist die geschétzte Lebensdauer 80.000 Zyklen.

Tabelle 4: Schatzung der Lebensdauer in Abhéngigkeit von der Beschwerlichkeitszahl der Bewegungen

Beschwerlichkeitszahl % Robus Lebensdauer in Zyklen
600 | 1000
Gewicht des Torfliigels (kg)
bis zu 200 10 5
200 + 400 30 10 S 260.000
400 + 600 50 20 X \
600 + 700 -~ | 30 N 240.000
700 + 800 --- 40 5 220.000
800 + 900 50 § 200,000
900 + 1000 60 2 ’ \
Linge des Torfliigels (m) £ 180.000 \
bis zu 4 10 5 - 160,000 \
4:6 20 | 10 \
6+:8 35 20 140.000
810 — | 35 120.000
10 =12 -—- 50 \\
Sonstige Ermiidungselemente 100.000 N
(zu berticksichtigen, wenn die Wahrscheinlichkeit, 80.000
dass sie sich ereignen, Uber 10% ist) 60.000
Umgebungstemperatur Uber 40°C oder unter 0°C 10 10 N
oder Feuchtigkeit (iber 80% 40.000 ~
Vorhandensein von Staub oder Sand 15 15 20.000 S~
Salzhaltige Umgebung 20 20
Unterbrechung der Bewegung durch Photozelle 15 10 0 i i i . i i i i i .
Unterbrechung der Bewegung durch Halt 25 20 2 g g g g g g g g %
Geschwindigkeit schneller als “L4 = schnell” 20 15 TN ey e e r e o2
Aktivierter Anlauf 25 20 Beschwerlichkeitszahl %
Beschwerlichkeitszahl insgesamt %:

Anmerkung: wenn die Beschwerlichkeitszahl 100% Uberschreitet, sind die Bedingungen Uber der akzeptierbaren Grenze; die Benutzung eines groBe-
ren Modells wird empfohlen.
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2.2) Typische Anlage
In Abbildung 2 ist die typische Anlage einer Schiebetorautomatisierung mit ROBUS gezeigt.

/
\
\

1 Schllsseltaster 8 Feste Nebenschaltleiste (Optional)

2 Photozellen auf Standsaule 9 Blinkleuchte mit eingebauter Antennea
3 Photozellen 10 ROBUS

4 Feste Hauptschaltleiste (Optional) 11 Endschalterbigel “Geschlossen”

5 Bewegliche Hauptschaltleiste 12 Bewegliche Nebenschaltleiste (Optional)
6 Endschalterblgel “Geoffnet” 13 Funksender

7 Zahnstange

o
/2.3) Kabelliste

In der typischen Anlage in Abbildung 2 sind auch die Kabel angegeben, die zur Verbindung der verschiedenen Vorrichtungen erforderlich
sind; in Tabelle 5 sind die Merkmale der Kabel verzeichnet.

A Die benutzten Kabel miissen fiir die jeweilige Installation geeignet sein; zum Beispiel wird ein Kabel des Typs
HO3VV-F zum Verlegen in Innenrdumen empfohlen, oder des Typs HO7RN-F fiir AuBenanwendungen.

Tabelle 5: Kabelliste

Anschluss

Kabeltyp

Zulassige Hochstlange

A: Elektrische Versorgungsleitung

Nr. 1 Kabel 3x1,5mm?

30m (Anmerkung 1)

B: Blinkleuchte mit Antenne

Nr. 1 Kabel 2x0,5mm?

20m

Nr. 1 Abschirmkabel des Typs RG58

20m (kdrzer als 5m wird empfohlen)

C: Photozellen

Nr. 1 Kabel 2x0,5mm?

30m (Anmerkung 2)

D: Schllisseltaster

Nr. 2 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 3)

50m

E: Feste Schaltleisten

Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 4)

30m

F: Bewegliche Schaltleisten

Nr. 1 Kabel 2x0,5mm? (Anmerkung 4)

30m (Anmerkung 5)

Anmerkung 1:

Anmerkung 2:
Anmerkung 3:
Anmerkung 4:
Anmerkung 5:

wenn das Versorgungskabel langer als 30m ist, muss ein Kabel mit gréBerem Querschnitt benutzt werden, z.B. 3x2,5mm?
und eine Sicherheitserdung in der Nahe der Automatisierung ist erforderlich.

wenn das “BLUEBUS” Kabel langer als 30 m bis max. 50 m ist, ist ein Kabel 2x1mm?erforderlich.

die beiden Kabel 2x0,5mm? kdnnen mit nur einem Kabel 4x0,5mm? ersetzt werden.

wenn mehr als eine Schaltleiste vorhanden ist, siehe das Kapitel “7.3.2 Eingang HALT” fUr die empfohlene Verbindung
zur Verbindung der beweglichen Schaltleisten an Schiebetoren sind geeignete Vorrichtungen zu verwenden, welche die
Verbindung auch bei sich bewegendem Torflugel ermoglichen.

J
\
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3)

Installation

/A Die Installation von ROBUS muss von qualifiziertem Personal unter genauester Beachtung der Gesetze, Vorschriften und
\Verordnungen und der Angaben in den vorliegenden Anweisungen ausgefihrt werden.

/

3.1) Vorpriifungen

Vor der Installation von ROBUS mUssen folgende Kontrollen ausge-

fuhrt werden:

e Prifen, dass das gesamte benutzte Material in bestem Zustand,
fUr den Einsatz geeignet und mit den Vorschriften konform ist.

e Prifen, dass die Struktur des Tors so ist, dass es automatisiert
werden kann.

e Prifen, dass sich Gewicht und Abmessungen des Torflligels inner-
halb der Einsatzgrenzen in Kapitel “2.1 Einsatzgrenzen” befinden.

e Durch Vergleich mit den Werten in Kapitel “8 Technische Merkma-
le” prufen, dass die zur Bewegung des Torflligels notwendige Kraft
kleiner als die Halfte des “maximalen Drehmoments” ist, und dass
die Kraft, die notwendig ist, um den Torflligel in Bewegung zu hal-
ten, kleiner als die Halfte des “Nenndrehmoments” ist; eine Tole-
ranz der Krafte von 50% wird empfohlen, da schlechte Witterung
die Reibungswerte erhdhen kann.

e Prifen, dass entlang dem gesamten Lauf des Tors sowohl in
SchlieBung als auch in Offnung keine gréBeren Reibungen anliegen.

e Prifen, dass der Torfligel nicht ausgleiten und nicht aus den
FUhrungen treten kann.

* Die Robustheit der mechanischen Uberlaufanschlage kontrollieren
und prufen, dass keine Verformungen erfolgen, auch wenn der
Torflugel heftig auf diese aufprallen sollte.

e Prifen, dass der Torfligel im Gleichgewicht ist: er darf sich nicht
bewegen, wenn er in beliebiger Stellung stehen bleibt.

® Prifen, dass sich der Bereich, in dem der Tor6ffner befestigt wird,
nicht Gberschwemmt werden kann; den Tor6ffner ggf. Gber dem
Boden installieren.

e Prifen, dass die Entriegelung und eine leichte und sichere Bewe-
gung von Hand des Torflugels im Befestigungsbereich des Toroff-
ners maoglich sind.

e Prifen, ob sich die Befestigungsstellen der verschiedenen Vorrich-
tungen in stoBgeschitzten Bereichen befinden und ob die Ober-
flachen ausreichend solide sind.

e Elemente des Automatismus sollten nicht in Wasser oder andere
Flissigkeit getaucht werden.

e ROBUS nicht in der Néhe von Warmequellen oder Flammen oder in EX-
geféhrdeter, salz- oder séurehaltiger Umgebung halten; dies kann Scha-
den und Betriebsstorungen an ROBUS sowie Gefahren verursachen.

e Sollte der Torfligel eine Eingangstir haben oder sich eine Tur im
Bewegungsbereich des Torfliigels befindet, ist sicher zu stellen,
dass diese den normalen Lauf des Tors nicht behindert; ggf. fur ein
geeignetes Verblockungssystem sorgen.

e Die Steuerung an eine elektrische Versorgungsleitung mit Sicher-
heitserdung anschlieBen.

e Die elektrische Versorgungsleitung muss durch eine geeignete magne-
tothermische Vorrichtung und Differentialschalter geschitzt sein.

e \Weiterhin muss eine Abtrennvorrichtung der Stromversorgung (mit
Uberspannungsklasse Il bzw. Abstand zwischen den Kontakten
von mindestens 3,5 mm) oder ein gleichwertiges System wie z.B.
Steckdose und Stecker vorhanden sein. Sollte sich die Abtrenn-
vorrichtung der Stromversorgung nicht in der Nahe der Automati-
sierung befinden, muss sie Uber ein Absperrsystem verfigen, dass
vor einem unbeabsichtigten oder nicht genehmigten erneuten
Anschluss schitzt.

\

NG
/

3.2) Befestigung des Toroffners

Falls die Befestigungsflache bereits vorhanden ist, muss der Toroff-

ner mit geeigneten Mitteln wie z.B. Spreizdibel direkt auf der Ober-

flache befestigt werden. Andernfalls, zur Befestigung des Toréffners:

1. FUr das Fundament eine entsprechend groBe Grube ausgraben,
mit Bezugnahme auf die MaBe in Abbildung 3.

2. Ein oder mehrere Rohre zum Durchflhren der Elektrokabel vor-
bereiten, gemaB Abbildung 4.

3. Die beiden Spreizbeine an die Fundamentplatte montieren; hier-
bei eine Mutter unter und eine Uber der Platte anbringen; die Mut-
ter unter der Platte muss wie in Abbildung 5 angeschraubt wer

0+10 ( | |
X x X X
7 (rm
192 O
330 0+50
| | ] 0+10
T ™ 2 X
@) I
O 192
0+50 330

den, so dass das Gewindeteil ca. 25+-35mm Uber der Platte her-
ausragt.

4. Den Beton eingieBen und die Fundamentplatte bevor der Beton
hart wird nach den MaBen in Abbildung 3 darin anbringen und
prufen, dass sie parallel zum Torfliigel und einwandfrei nivelliert
ist. Warten, bis der Beton ganz trocken ist.

5. Die beiden Muttern oben an der Platte abschrauben, dann den
Tordffner darauf legen und prifen, dass er zum Torfliigel ganz
parallel ist, dann die beiden Muttern und die Unterlegscheiben
etwas anschrauben, wie in Abbildung 7 gezeigt.

AN
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Falls die Zahnstange bereits vorhanden ist, nach der Befestigung

des Tordffners die Verstellstifte betatigen, wie in Abbildung 8 gezeigt,

um das Ritzel von ROBUS auf die richtige Hohe zu bringen und

1+2mm Spiel von der Zahnstange zu lassen. Andernfalls, fUr die

Befestigung der Zahnstange wie folgt vorgehen:

6. Den Tordffner entriegeln, wie in “Entriegelung und Bewegung von
Hand” im Kapitel “Anweisungen und Hinweise fUr den Benutzer

des Toroffners ROBUS” angegeben.

. Den Torfligel ganz &ffnen, das erste Teil der Zahnstange auf das

Ritzel legen und prifen, dass der Anfang der Zahnstange mit
dem Anfang des Torfligels Ubereinstimmt, gemai Abbildung 9.
Priifen, dass ein Spiel von 1+2 zwischen Ritzel und Zahnstange
vorhanden ist, dann die Zahnstange mit geeigneten Mitteln am
Torflugel befestigen.

A Um zu vermeiden, dass das Gewicht des Torfliigels auf dem
Toroéffner liegt, muss zwischen Zahnstange und Ritzel ein Spiel
von 1+2 vorhanden sein, wie in Abbildung 10.

8. Den Torflligel gleiten lassen und zur Befestigung der anderen Zahn-
stangenteile immer Bezug auf das Ritzel nehmen.

9. Das Uberschussige Teil am Ende der Zahnstange wegschneiden.

10. Den Torfligel mehrmals 6ffnen und schlieBen und dabei prifen,
dass die Zahnstange gefluchtet auf dem Ritzel gleitet. Die Nicht-
fluchtung darf max. 5 mm sein und in der gesamten Lange muss ein
Spiel von 1+2 mm zwischen Ritzel und Zahnstange vorhanden sein.

11. Die Befestigungsmuttern des Tordffners energisch anziehen, so
dass dieser gut am Boden befestigt ist; die Befestigungsmuttern mit
den dazu vorgesehenen Kappen bedecken, gemal Abbildung 11.

. Die Endschalterblgel wie hier folgend beschrieben befestigen (fir

die Versionen RB6OOP und RB1000P, die Blgel wie in Par. “3.3
Befestigung der Endschalterbigel fur die Versionen mit induktivem
Annaherungsschalter” befestigen):

e Das Tor von Hand 6ffnen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

e Den Biigel in Offnungsrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis der Endschalter auslost. Den Bligel dann mindestens 2 cm
vorschieben und mit den jeweiligen Stiftschrauben an der Zahn-
stange befestigen, wie in Abbildung 12.

e Dasselbe flr den Endschalter in SchlieBung ausfihren.

. Den Tordffner blockieren, wie in “Entriegelung und Bewegung von

Hand” im Kapitel “Anweisungen und Hinweise fir den Benutzer”

angegeben.

\
-

3.3) Befestigung der Endschalterbiigel in den Versionen mit induktivem Annaherungsschalter

FUr die Versionen RB60OP und RB1000P, die induktive Anndhe-
rungsschalter anwenden, mussen die Endschalterblgel wie hier fol-
gend beschrieben befestigt werden.

1. Das Tor von Hand &ffnen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

2. Den Biigel in Offnungsrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis sich die entsprechende LED ausschaltet — siehe Abbildung
13. Den Bugel dann mindestens 2 cm vorschieben und mit den
jeweiligen Stiftschrauben an der Zahnstange befestigen.

3. Das Tor von Hand schlieBen, so dass es mindestens 2 — 3 cm
Abstand vom mechanischen Endanschlag hat.

4. Den Bugel in SchlieBrichtung auf der Zahnstange gleiten lassen,
bis sich die entsprechende LED ausschaltet. Den Bugel dann
mindestens 2 cm vorschieben und mit den jeweiligen Stiftschrau-
ben an der Zahnstange befestigen.

AAchtung: am induktiven Anndherungsendschalter betragt
der optimale Abstand des Biigels von 3 bis 8 mm, wie auf
Abbildung 14 gezeigt.

AN
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3.4) Installation der verschiedenen Vorrichtungen
Die Installation der anderen vorgesehenen Vorrichtungen nach den jeweiligen Anweisungen ausfihren. In Paragraph “3.5 Beschreibung der

elektrischen Anschllsse” und in Abbildung 2 die Vorrichtungen Uberprifen, die an ROBUS angeschlossen werden kénnen.

/3.5) Elektrische Anschliisse
A Alle elektrischen Anschliisse miissen ohne Spannung zur Anlage
und mit abgetrennter, eventueller Pufferbatterie ausgefiihrt werden.

1. Um den Schutzdeckel zu entfernen und Zugang zur elektronischen
Steuerung von ROBUS zu erhalten, muss die Schraube seitlich ent-
fernt und der Deckel nach oben herausgezogen werden.

2. Die Gummimembrane entfernen, mit der das Loch fur den Kabel-
durchgang geschlossen ist, und alle Verbindungskabel zu den
verschiedenen Vorrichtungen einfUhren, dabei die Kabel 20+30
langer als notwendig lassen. Siehe die Tabelle 5 flr den Kabeltyp
und die Abbildung 2 flr die Anschlisse.

3. Alle Kabel, die in den Tordffner eintreten, mit einer Schelle verei-

anbringen. An der Gummimembrane ein Loch schneiden, dessen
Durchmesser etwas kleiner als der Durchmesser der vereinten
Kabel ist, dann die Membrane entlang den Kabeln bis zur Schel-
le einstecken und die Membrane wieder in ihren Sitz am Loch des
Kabeldurchgangs einspannen. Die Kabel gleich Uber der Mem-
brane mit einer zweiten Schelle vereinen.

. Das Versorgungskabel an der jeweiigen Klemme anschlieBen, wie in Abbildung

15 gezeigt, dann das Kabel am ersten Kabelhaltering mit einer Schelle blockieren.

. Die Anschliisse der anderen Kabel nach dem Plan in Abbildung 17 aus-

fuhren. Der Einfachheit wegen kénnen die Klemmen abgezogen werden.

. Die vereinten Kabel nach Beendigung der Anschliisse mit Schel-

len am zweiten Kabelhaltering blockieren; das Uberschissige Teil
des Antennekabels muss mit einer weiteren Schelle an den ande-
ren Kabeln blockiert werden, gemanl Abbildung 16.

)
N

\ nen. Die Schelle gleich unter dem Loch fur den Kabeldurchgang

®

LUCYB S.C.A. X MOFB

RX OPEN CLOSE MOSE

f————all|F

\FUr den Anschluss von 2 Motoren an gegentber liegenden Torfligeln siehe den Par. “7.3.5 ROBUS in Modalitat Slave”.

J
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3.6) Beschreibung der elektrischen Anschliisse
Dieser Paragraph enthélt eine kurze Beschreibung der elektrischen
AnschlUsse; fur weitere Auskunfte wird auf Par. “7.3 Hinzuflgen oder
Entfernen von Vorrichtungen” verwiesen.

FLASH: Ausgang fur eine oder zwei Blinkleuchten des Typs
“LUCYB” oder &hnliche mit nur einer 12V max. 21W GlUhbirne.
S.C.A.: Ausgang “Leuchtmelder Tor Gedffnet”; angeschlossen wer-
den kann ein 24V max. 4W Leuchtmelder. Kann auch fur andere
Funktionen programmiert werden — siehe Par. “7.2.3 Funktionen
zweiten Niveaus”

BLUEBUS: an dieser Klemme koénnen kompatible Vorrichtungen
angeschlossen werden; alle Vorrichtungen werden mit nur zwei Lei-
tern, auf denen sowohl die Stromversorgung als auch die Kommu-
nikationssignale Ubermittelt werden, parallel geschaltet. Weitere Aus-
kinfte Uber BlueBUS sind in Par. “7.3.1 BlueBUS” enthalten.
STOP: Eingang fir Vorrichtungen, welche die laufende Bewegung
blockieren oder ggf. anhalten; mit entsprechenden MaBnahmen
kénnen am Eingang “gewohnlich geschlossene” und “gewdhnlich

geoffnete” Kontakte oder Vorrichtungen mit gleichbleibendem
Widerstand angeschlossen werden. Weitere Auskinfte Uber STOP
sind in Par. “7.3.2 Eingang STOP” enthalten.

P.P.: Eingang fur Vorrichtungen, welche die Bewegung in Modalitat
Schrittbetrieb steuern; es kénnen “gewdhnlich gedffnete” Kontakte
angeschlossen werden.

OPEN: Eingang fir Vorrichtungen, die nur eine Offnungsbewegung
steuern; es kénnen “gewdhnlich gedfinete” Kontakte angeschlossen
werden.

CLOSE: Eingang fur Vorrichtungen, die nur eine SchlieBbewegung
steuern; es kénnen “gewdhnlich gedfinete” Kontakte angeschlossen
werden.

ANTENNA: Eingang fUr den Anschluss der Antenne fir Funkemp-
fanger (die Antenne ist in LUCY B eingebaut).

\
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4)

Endpriifungen und Anlassen

Vor Beginn der Uberpriifung und des Anlassens der Automatisierung sollte das Tor auf Laufhéalfte verschoben werden, so dass es sich in Off-

nung und SchlieBung frei bewegen kann.

-
\
-

4.1) Auswahl der Richtung

Je nachdem, wie der Tor6ffner am Torflligel angebracht ist, muss die
Richtung der Offnungsbewegung gewahlt werden. Falls sich der
Torfliigel zum Offnen nach links bewegen muss, den Wahlischalter
nach links verschieben, wie in Abbildung 18, falls er sich zum Offnen
nach rechts bewegen muss, den Wahlischalter nach rechts ver-
schieben, wie in Abbildung 19.
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4.2) Anschluss der Versorgung

Der Anschluss der Versorgung zu ROBUS muss von
erfahrenem Fachpersonal mit den erforderlichen Kennt-
nissen und unter voller Einhaltung von Gesetzen, Vor-
schriften und Verordnungen ausgefiihrt werden.

Sobald ROBUS mit Spannung versorgt ist, sollten einige einfache

Uberpriifungen ausgefiihrt werden:

1. Prifen, ob die BlueBUS-LED regelméBig einmal pro Sekunde
blinkt.

2. Prifen, ob auch die LEDs an den Photozellen (sowohl an TX als
auch an RX) blinken; wie die LEDs blinken, hat keine Bedeutung
und hangt von anderen Faktoren ab.

3. Prufen, ob die am Ausgang FLASH angeschlossene Blinkleuchte
und der am Ausgang S.C.A. angeschlossene Leuchtmelder aus-
geschaltet sind.

Sollte all dies nicht der Fall sein, muss die Versorgung zur Steuerung

unverzuglich ausgeschaltet werden, dann die elektrischen AnschlUs-

se genauer kontrollieren.

Weitere nitzliche Auskinfte Uber die Fehlersuche und die Diagnose

befinden sich in Kapitel “7.6 Probleme und deren Losung”.

J
\

4.3) Erlernung der Vorrichtungen

Nach dem Anschluss der Versorgung muss die Steuerung die an den Eingdngen BlueBUS und STOP angeschlossenen Vorrichtungen erken-
nen. Vor dieser Phase blinken die LEDs L1 und L2 und geben somit an, dass die Erlernung der Vorrichtungen ausgefihrt werden muss.

1. Auf die Tasten [A] und [Set] dricken und gedrlckt halten

2. Die Tasten loslassen, wenn die LEDs L1 und L2 sehr schnell zu blinken beginnen (nach ca. 3 Sekunden)

3. Ein paar Sekunden warten, bis die Steuerung die Erlernung der Vorrichtungen beendet.

4. Am Ende der Erlernung muss die LED STOP leuchtend bleiben; die LEDs L1 und L2 werden sich aus-

schalten (eventuell werden L3 und L4 zu blinken beginnen)

Die Erlernphase der angeschlossenen Vorrichtungen kann jederzeit auch nach der Installation wiederholt werden, wenn zum Beispiel eine
\Vorrichtung hinzugefugt wird; fur die Durchfihrung einer neuen Erlernung siehe Par. “7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen”.

)
~
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4.4) Erlernung der Torfliigellange

Nach der Erlernung der Vorrichtungen werden die LEDs L3 und L4 zu blinken beginnen. Das bedeutet, dass die Steuerung nun die Lange
des Torfliigels erkennen muss (Abstand vom Endschalter in SchlieBung bis zu jenem in Offnung). Dieses MaB ist fiir die Berechnung der Stel-
len notwendig, an denen die Verlangsamung und die Teil6ffnung erfolgen soll.

-t

. Auf die Tasten [¥] und [Set] drlicken und gedriickt halten

N

. Die Tasten loslassen, wenn die Bewegung beginnt (nach ca. 3s)

3. Priifen, dass die laufende Bewegung eine Offnungsbewegung ist, andernfalls auf Taste [Stop] driicken
und Punkt “4.1 Auswahl der Richtung” genauer kontrollieren; dann ab Punkt 1 wiederholen.

4. Warten, bis die Steuerung die Offnungsbewegung bis zum Endschalter in Offnung beendet; gleich danach

wird eine SchlieBbewegung beginnen.

5. Warten, bis die Steuerung die SchlieBbewegung beendet.

Sollte all dies nicht der Fall sein, muss die Versorgung zur Steuerung unverziglich ausgeschaltet werden, dann die elektrischen Anschllisse
genauer kontrollieren. Weitere nutzliche Auskinfte befinden sich in Kapitel “7.6 Probleme und deren Losung”.

-
/

4.5) Uberpriifung der Torbewegung
Nach der Erlernung der Torflugellange sollten einige Bewegungen
ausgefuhrt werden, um zu prifen, ob sich das Tor richtig bewegt.

1. Auf Taste [Open] dricken, damit eine Offnungsbewegung
erfolgt; prifen, ob sich das Tor regelméaBig und ohne Geschwin-
digkeitsschwankungen 6ffnet; erst wenn sich das Tor zwischen
70 und 50 cm vom Endschalter in Offnung befindet, muss es ver-
langsamen und aufgrund der Auslésung des Endschalters 2+3cm
vor dem mechanischen Endanschlag in Offnung anhalten.

2. Auf Taste [Close] driicken, damit eine SchlieBbewegung erfolgt;
prufen, ob sich das Tor regelmaBig und ohne Geschwindigkeits-
schwankungen schlieBt; erst wenn sich das Tor zwischen 70 und
50 cm vom Endschalter in SchlieBung befindet, muss es verlang

/

\
samen und aufgrund der Auslésung des Endschalters 2+3cm vor
dem mechanischen Endanschlag in SchlieBung anhalten.

3. Wahrend der Bewegung prtifen, ob die Blinkleuchte in Abstanden
von 0,5 Sekunden (0,5 Sek. ein, 0,5 Sek. aus) blinkt. Falls
vorhanden, auch das Blinken des an Klemme S.C.A. angeschlos-
senen Leuchtmelders (berpriifen: langsames Blinken beim Off-
nen, schnell beim SchlieBen.

4. Mehrere Offnungs- und SchlieBbewegungen ausfiihren, um even-
tuelle Montage- und Einstellfehler oder sonstige Stérungen wie
zum Beispiel stérkere Reibungen festzustellen.

5. Prufen, ob Tordffner ROBUS, Zahnstange und Endschalterblgel
gut und stabil befestigt sind und auch pldtzlichen Beschleunigun-
gen oder Verlangsamungen der Torbewegung widerstehen.

\
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4.6) Bereits programmierte Funktionen

Die Steuerung von ROBUS verfugt Uber einige programmierbare
Funktionen. Werkseitig sind diese Funktionen so konfiguriert, dass
sie den Bedarf der meisten Automatisierungen zufrieden stellen
mussten; sie konnen aber Uber ein entsprechendes Programmie

rungsverfahren jederzeit geéndert werden — siehe hierzu Paragraph
“7.2 Programmierungen”.

Y4
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4.7) Funkempfanger

FUr die Fernsteuerung von ROBUS ist an der Steuerung der Steckverbinder SM fur Funkempfanger des Typs SMX| oder SMXIS (Optionals) vor-
gesehen. Fur weitere AuskUnfte wird auf die Anweisungen des Funkempfangers verwiesen. Zum Einstecken des Funkempfangers, den in Abbil-
dung 22 gezeigten Vorgang ausfuhren. In Tabelle 6 ist beschrieben, welche Befehle welchen Funkempfangerausgangen zugeordnet sind:

J
\

Tabelle 6: mit Sender erteilte Befehle

Ausgang Nr. 1 Befehl “P.P.” (Schrittbetrieb)
Ausgang Nr. 2 Befehl “Gehflugeldffnung”
Ausgang Nr. 3 Befehl “Offnet”

Ausgang Nr. 4 Befehl “SchlieBRt”

)

5)

Abnahme und Inbetriebsetzung

-

Um hochste Sicherheit zu gewahrleisten, sind dies die wichtigsten
Schritte bei der Realisierung der Automatisierung. Die Abnahme
kann auch als regelmaBige Uberpriifungen der Bestandteile des
Automatismus verwendet werden.

A Die Abnahme der gesamten Anlage muss von erfahre-
nem Fachpersonal ausgefiihrt werden, das die erforderli-
chen Tests je nach vorhandenem Risiko auszufiihren und
die Einhaltung des von Gesetzen, Vorschriften und Verord-
nungen Vorgesehenen zu iliberpriifen hat, und insbeson-
dere alle Anforderungen der Norm EN12445, die Test-
methoden zur Uberprijfung von Torautomatismen festlegt.

)
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/5.1) Abnahme

FUr jedes einzelne Element des Automatismus wie zum Beispiel

Schaltleisten, Photozellen, Notstops usw. ist eine spezielle Abnah-

mephase erforderlich; fUr diese Vorrichtungen sind die Verfahren in

den jeweiligen Anleitungen auszufuhren. FUr die Abnahme von

ROBUS ist folgende Arbeitssequenz durchzuflhren:

1. Prifen, ob alles in der vorliegenden Anweisung und insbesondere
das in Kapitel 1 “Hinweise” angegebene genauestens eingehalten ist.

2. Den Toroffner entriegeln, wie in “Entriegelung und Bewegung von
Hand” im Kapitel “Anweisungen und Hinweise flir den Benutzer
des Toréffners ROBUS” angegeben.

3. Priifen, ob es méglich ist, den Torfliigel in Offnung und SchlieBung
mit einer Kraft nicht tber 390N (ca. 40 kg) von Hand zu bewegen

4. Den Tordffner blockieren.

5. Die vorgesehenen Steuervorrichtungen (Schllsseltaster, Steuerta-
sten oder Funksender) verwenden, die SchlieBung und Offnung
des Tors testen und prifen, ob das Verhalten wie vorgesehen ist.

\

6. Den korrekten Betrieb aller Sicherheitsvorrichtungen der Anlage
einzeln Uberprifen (Photozellen, Schaltleisten, Notstops usw.)
und prufen, ob das Verhalten wie vorgesehen ist. Bei jeder Auslo-
sung einer Vorrichtung wird die BlueBUS-LED an der Steuerung
zweimal schneller blinken und so bestatigen, dass die Steuerung
das Ereignis erkannt hat.

7. Falls die durch die Torbewegung verursachten Gefahren mittels
Begrenzung der Aufprallkraft abgesichert worden sind, muss die
Kraft nach den Verordnungen der Vorschrift EN 12445 gemessen
werden. Falls die “Geschwindigkeitsregelung” und die Kontrolle
der “Motorkraft” als Hilfsmittel fir das System zur Aufprallkraftre-
duzierung benutzt werden, die Einstellungen testen und definie-
ren, mit welcher Einstellung die besten Ergebnisse erzielt werden.

-

/5.2) Inbetriebsetzung

Die Inbetriebsetzung darf erst erfolgen, nachdem alle Abnahmepha-

sen von ROBUS sowie der anderen Vorrichtungen erfolgreich been-

det sind. Eine teilweise oder vorlbergehende Inbetriebsetzung ist
unzuldssig.

1. Die technischen Unterlagen der Automatisierung zusammenstellen
und diese mindestens 10 Jahre lang aufbewahren. Sie mussen
mindestens umfassen: Gesamtzeichnung der Automatisierung,
Schaltplan mit den elektrischen Anschllssen, Risikoanalyse und
jeweilige angewendete Ldsungen, Konformitatserklarung des Her-
stellers fur alle benutzten Vorrichtungen (fir ROBUS die anliegende
“CE-Konformitatserklarung” verwenden), Kopie der Bedienungsan-
weisungen und des Wartungsplans der Automatisierung.

2. Am Tor ein Schild mit mindestens folgenden Daten anbringen: Auto-
matisierungstyp, Name und Adresse des Herstellers (Verantwortlicher

\ der “Inbetriebsetzung”), Seriennummer, Baujahr und CE-Markierung.

/
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3. In Torn&he auf bleibende Art ein Etikett oder ein Schild befestigen,
dass die Angaben zur Durchfihrung der Entriegelung und der
Bewegung von Hand enthalt.

4. Die Konformitatserklarung der Automatisierung anfertigen und
dem Inhaber aushandigen.

5. Realizzare e consegnare al proprietario il manuale di “Istruzioni ed
avvertenze per I'uso dell'automazione”.

6. Den Wartungsplan der Automatisierung anfertigen und dem Inha-
ber aushandigen. Er muss alle Wartungsvorschriften der einzelnen
Vorrichtungen enthalten.

7.Vor der Inbetriebsetzung des Automatismus, den Inhaber auf
geeignete Weise und schriftlich (z.B. in den “Anweisungen und
Hinweise fUr die Bedienung der Automatisierung” Uber die noch
vorhandenen Gefahren und Risiken informieren.

)

6) Wartung und Entsorgung

( Dieses Kapitel enthalt die Informationen zur Anfertigung des Wartungsplans und fir die Entsorgung von ROBUS. )

/6.1) Wartung

Um das Sicherheitsniveau gleichbleibend zu halten und die langste
Dauer der ganzen Automatisierung zu garantieren, ist eine regel-
maBige Wartung erforderlich; hierzu verfigt ROBUS Uber einen
Bewegungszahler und ein Meldesystem “Wartung erforderlich” — sie-
he Par. “7.4.3 Wartungsmeldung”.

A Die Wartung muss unter genauester Einhaltung der im
vorliegenden Handbuch verzeichneten Sicherheitsbestim-
mungen und der Verordnungen der giiltigen Gesetze und
Vorschriften ausgefiihrt werden.

Sollten Vorrichtungen vorhanden sein, die anders als ROBUS sind,
das in ihrem Wartungsplan vorgesehene ausfiihren.

1. FUr ROBUS ist max. innerhalb von 6 Monaten oder 20.000
Bewegungen nach der vorherigen Wartung eine programmierte
Wartung erforderlich:

2. Alle elektrischen Versorgungsquellen, inklusive eventuelle Puffer-
batterien abtrennen.

3. Die Verschlechterung aller Materialen der Automatisierung tber-
prufen, mit besonderer Achtung auf Erosions- oder Roststellen an
strukturellen Teilen; Teile, die nicht gentigend Garantie geben,
mussen ersetzt werden.

4. Den VerschleiB der Bewegungselemente Uberprifen, wie Ritzel, Zahn-
stange und alle Torfliigelteile; abgenutzte Teile missen ersetzt werden.

5. Die elektrischen Versorgungsquellen wieder anschlieBen und alle in Punkt

/6.2) Entsorgung
ROBUS besteht aus verschiedenen Stoffen, von denen einige recycled

werden kénnen (Stahl, Aluminium, Plastik, Elektrokabel), andere missen
dagegen entsorgt werden (Batterien und elektronische Karten).

A Einige elektronische Komponenten und die Batterien

konnten Schadstoffe enthalten: nicht in die Umwelt

geben. Informieren Sie sich iiber die Recycling- oder Ent-

sorgungssysteme und halten Sie sich an die ortlich giilti-
\gen Vorschriften.

“5.1 Abnahme” vorgesehenen Tests und Uberpriifungen ausflhren. /

1. Die Stromversorgung vom Automatismus und die eventuelle Puf-
ferbatterien abtrennen.

2. Alle Vorrichtungen und Zubehérteile demontieren. Hierzu das in Kapi-
tel “3 Installation” beschriebene Verfahren umgekehrt ausfuhren.

3. Soweit moglich, Teile trennen, die verschiedenartig recycled oder
entsorgt werden kénnen, zum Beispiel Metall von Plastik, elektroni-
sche Karten, Batterien, usw.

4. Sortieren und die so getrennten Werkstoffe ortlichen Wiederver-
wertungs- und Entsorgungsstellen anvertrauen. /
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7) Weitere Auskiinfte

( In diesem Kapitel werden die Moglichkeiten fir die Programmierung, eine persénliche Gestaltung, die Diagnose und die Fehlersuche an ROBUS behandelt.

/

\_

7.1) Programmierungstasten
An der Steuerung von ROBUS sind 3 Tasten vorhanden, die sowohl
zur Schaltung der Steuerung bei den Tests als auch zu Program-
mierungen benutzt werden kénnen:

Abb. 23

Open Mit Taste “OPEN” kann dem Tor ein Offnungsbefehl erteilt werden
A oder sie dient zur Verschiebung des Programmierungspunktes nach oben.
Stop Mit Taste “STOP” kann die Bewegung angehalten werden,; falls langer L7
Set als 5 Sekunden gedrlickt, ermdglicht sie den Zugriff auf die Programmierung.
Close Mit Taste “CLOSE” kann dem Tor ein SchlieBbefehl erteilt werden oder
v sie dient zur Verschiebung des Programmierungspunktes nach unten.

-

- R—
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7.2) Programmierungen

Die Steuerung von ROBUS verflgt Uber einige programmierbare
Funktionen; die Einstellung dieser Funktionen erfolgt mit 3 Tasten an
der Steuerung: [A] [Set] [¥] die Funktionen werden Uber 8 LEDs

angezeigt: L1....L8.

Die an ROBUS zur Verfigung stehenden programmierbaren Funk-
tionen befinden sich auf 2 Niveaus:

Erstes Niveau: ON-OFF-Funktionen (aktiv oder nicht aktiv); in die-
sem Fall zeigt jede LED L1....L8 eine Funktion an; wenn die LED
leuchtet, ist die Funktion aktiviert, wenn die LED nicht leuchtet, ist
die Funktion deaktiviert — siehe Tabelle 7.

Zweites Niveau: auf einer Werteskala von 1 bis 8 einstellbare
Parameter; in diesem Fall zeigt jede LED L1....L8 den unter den 8
moglichen eingestellten Wert an - siehe Tabelle 9.

/
\

-
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7.2.1 Funktionen des ersten Niveaus (ON-OFF-Funktionen)

LED

le 7: Liste der progra

Funktion

mierbaren Funktionen: erstes Niveau
Beschreibung

L1

Automatische SchlieBung

Diese Funktion ermdglicht eine automatische TorschlieBung nach der programmierten Pausezeit;
werkseitig ist die Pausezeit auf 30 Sekunden eingestellt, kann aber auf 5, 15, 30, 45, 60, 80, 120 und
180 Sekunden geandert werden. Wenn die Funktion nicht aktiviert ist, ist die Funktionsweise “halbautomatisch”.

L2

Zulauf nach
Durchfahrt der
Photozelle

Diese Funktion ermdglicht es, das Tor nur in der zur Durchfahrt ndtigen Zeit gedffnet zu halten. In der Tat
verursacht die Ausldsung von “Foto” immer ein automatisches erneutes SchlieBen mit einer Pausezeit
von 5 Sekunden (unabhangig vom programmierten Wert). Das Verhalten andert sich je nachdem, ob die
Funktion “Automatische SchlieBung” aktiviert ist oder nicht.

Mit deaktivierter “Automatischer SchlieBung”: Das Tor erreicht immer die Position ganz getffnet
(auch wenn die Photozelle vorher frei wird). Beim Freiwerden der Photozelle wird der automatische Zulauf
mit einer Pause von 5 Sekunden verursacht.

Mit aktivierter “Automatischer SchlieBung”: die Offnungsbewegung stoppt gleich nach dem Freiwerden der
Photozellen und es wird der automatische Zulauf mit einer Pause von 5 Sekunden verursacht. Die Funktion “PP, STOP,
OPEN, CLOSE” wird im Falle von Bewegungen, die mit einem Stopbefehl unterbrochen wurden, immer deaktiviert. Wenn
die Funktion “Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle” nicht aktiviert ist, wird die Pausezeit wie programmiert sein, oder es
erfolgt kein automatischer Zulauf, wenn die Funktion nicht aktiviert war.

L3

L4

SchlieBt immer

Stand-By

Die Funktion “SchlieBt Immer” wird ausgeldst und verursacht eine SchlieBung, wenn nach einem Stromausfall
und der Ruckkehr der Stromversorgung das gedffnete Tor wahrgenommen wird. Aus Sicherheitsgrinden geht
der Bewegung eine Vorwarnung von 5 Sekunden voraus. Wenn die Funktion nicht aktiviert ist, wird das Tor
nach der Ruckkehr der Stromversorgung stehen bleiben.

Mit dieser Funktion kann der Stromverbrauch auf das Minimum reduziert werden,; sie ist insbesondere

beim Betrieb mit Pufferbatterie nitzlich. Wenn diese Funktion aktiviert ist, schaltet die Steuerung 1 Minute nach
Beendigung der Bewegung den Ausgang BlueBUS (und daher alle Vorrichtungen) sowie alle LEDs mit Ausnahme
der BlueBUS-LED aus, die langsamer blinken wird. Wenn die Steuerung einen Befehl erhalt, geht sie wieder auf den
Normalbetrieb Uber. Wenn die Funktion deaktiviert ist, erfolgt keine Reduzierung des Stromverbrauchs.

L5

Anlauf

Wenn diese Funktion aktiviert ist, wird die almé&hliche Beschleunigung am Anfang jeder Bewegung abgeschaltet; mit dieser Funktion erzielt
man die maximale Anlaufkraft; sie ist besonders im Fall hoher statischer Reloungen niitziich, wie zum Beispiel bei Schnee oder Eis, die das
Tor blockieren. Wenn der Anlauf nicht aktiviert ist, beginnt die Bewegung mit einer allmahlichen Beschleunigung.

L6

Vorwarnen

Mit der Vorwarnfunktion wird eine 3 Sekunden lange Pause zwischen Einschalten der Blinkleuchte und Bewegungsbeginn erfolgen, um die Gefahr
vorab bekannt zu geben. Wenn die Vorwarnfunktion nicht aktiviert ist, erfolgen Einschalten der Blinkleuchte und Bewegungsbeginn gleichzettig.

L7

“SchlieBt” wird “Gehfligel”

Wenn man diese Funktion aktiviert, verursachen alle Befehle “schliet” (Eingang “CLOSE” oder Taste
“schlieBt” am Funksender eine Teil6ffnung (sieche LED L6 in Tabelle 9).

L8

Modus “Slave”

Wenn man diese Funktion aktiviert, wird ROBUS zu “Slave”: man kann so 2 Motoren auf gegentber
liegenden Torfligeln synchronisieren, an denen der eine Motor der “Master” und der andere der “Slave”
ist; fUr weitere AuskUnfte wird auf Par. 7.3.5 ROBUS in Modalitat “Slave” verwiesen.

Wéahrend des Normalbetriebs von ROBUS sind die LEDs L1....L8 nach dem Status der Funktion, die sie darstellen, ein- oder

\ ausgeschaltet, zum Beispiel ist L1 eingeschaltet, wenn die Funktion “Automatische SchlieBung” aktiviert ist.

J
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7.2.2 Erstes Niveau - Programmierungen (ON-OFF-Funktionen)
Werkseitig sind alle Funktionen des ersten Niveaus auf “OFF”, was man aber jederzeit &ndern kann, wie in Tabelle 8 angegeben. Bei der
DurchfUhrung des Verfahrens vorsichtig sein, da die Zeitgrenze 10s zwischen dem Druck auf eine Taste und die andere betragt. Nach Ablauf
dieser Zeit wird das Verfahren automatisch beendet, mit Speicherung der bisher ausgefiihrten Anderungen.

Tabelle 8: Anderung der ON-OFF-Funktionen

Beispiel

1. Auf Taste [Set] driicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten v
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV
o2 L1 SET
N
3. Auf Taste [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED zu verschieben, welche die zu &ndernde v4 Y4
Funktion darstellt oder(*] N
4. Auf Taste [Set] driicken, um den Status der Funktion zu andern L £ SNV NV
- _ . . _ O O
(kurzes Blinken = OFF; langes Blinken = ON) /TN N
5. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

Anmerkung: die Punkte 3 und 4 kénnen wéhrend derselben Programmierungsphase wiederholt werden, um andere Funktionen auf ON oder OFF zu stellen.

7.2.3 Funktionen des zweiten Niveaus (einstellbare Parameter)

Tabelle 9: Liste der progr

mmierbaren Funktionen: zweites Niveau

Eingangs-LED| Parameter | LED (Niveau) Wert Beschreibung
L1 5 Sekunden
L2 15 Sekunden
L1 Pausezeit L3 30 Sekunden Stellt die Pausezeit ein bzw. die Zeit vor
L4 45 Sekunden dem automatischen Zulauf. Wirkt nur, falls
L5 60 Sekunden die automatische SchlieBung aktiviert ist.
L6 80 Sekunden
L7 120 Sekunden
L8 180 Sekunden
L1 Offnet - Stop — SchlieBt - Stop
L2 Offnet - Stop — SchlieBt - Offnet
L3 Offnet - SchlieBt — Offnet - SchlieBt
L2 Funktion L4 Wohnblockbetrieb Stellt die Sequenz der Steuerbefehle ein,
Schrittbetrieb | L5 Wohnblockbetrieb 2 (mehr als 2” bewirkt Stop) | die dem Eingang Schrittbetrieb oder dem
L6 Schrittbetrieb 2 (weniger als 2” bewirkt Gehfligel) | 1. Funkbefehl zugeteilt sind.
L7 Todmannfunktion
L8 Offnung” SchlieBung mit
“Todmannfunktion”
L1 Sehr langsam
L2 Langsam
L3 Mittel
L3 L4 Schnell Regola la velocita del motore durante la
Motorge- L5 Sehr schnell corsa normale.
schwindigkeit | L6 Sehr sehr schnell
L7 Offnet “schnell”; schlieBt “langsam”
L8 Offnet “sehr sehr schnell” SchlieBt “schnell”
L1 Funktion “Kontrolllampe Tor gedffnet”
L2 Aktiviert, wenn Torfligel geschlossen Regelt die dem Ausgang S.C.A. zugeord-
L3 Aktiviert, wenn Torfligel getffnet nete Funktion (gleich, welche Funktion dem
L4 L4 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 2 Ausgang zugeordnet ist, liefert er, wenn
Ausgang L5 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 3 aktiviert, eine Spannung von 24V -30
S.CA L6 Aktiviert mit Funkausgang Nr. 4 +50% mit einer Hochstleistung von 4W)
L7 Leuchtmelder Wartung erforderlich
L8 Elektroschloss
L1 Sehr sehr leichtes Tor
L2 Sehr leichtes Tor Regelt das Kontrollsystem der Motorkraft,
L3 Leichtes Tor um sie dem Tortyp anzupassen. Das
L5 L4 Mittelschweres Tor Motorkraftkontrollsystem misst auch die
Motorkraft L5 Mittelschweres bis schweres Tor Umgebungstemperatur und sorgt bei
L6 Schweres Tor besonders niedrigen Temperaturen auto-
L7 Sehr schweres Tor matisch flr eine Erhdhung der Kraft.
L8 Sehr sehr schweres Tor

J
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Eingangs-LED| Parameter | LED (Niveau) Wert Beschreibung

L1 05m

L2 1m Regelt die Gehfligelweite. Der Befehl fir

L3 1,5m eine Teil6ffnung kann mit der 2. Funksen-
L6 Gehflugel L4 2m dertaste oder mit “SCHLIEBT” erteilt wer-

L5 2,5m den, wenn die Funktion “Schliet” zu “Geh-

L6 3m fligel” geworden ist.

L7 34 m

L8 4m

L1 Automatisch (je nach Beschwerlichkeit der

Bewegungen)
L2 1000 Regelt die Anzahl an Bewegungen, nach
Wartungsan- L3 2000 der die Anzeige “Wartung der Automatisie-

L7 zeige L4 4000 rung erforderlich” erscheinen soll (siehe Par.

L5 7000 “7.4.3 Wartungsmeldung”).

L6 10000

L7 15000

L8 20000

L1 Ergebnis 1. Bewegung (die letzte)

L2 Ergebnis 2. Bewegung

L3 Ergebnis 3. Bewegung Zur Uberpriifung der Stérung, die bei den 8
L8 Liste der L4 Ergebnis 4. Bewegung letzten Bewegungen erfolgte (siehe Par.

Stérungen L5 Ergebnis 5. Bewegung “7.6.1 Alarmhistorik”).

L6 Ergebnis 6. Bewegung

L7 Ergebnis 7. Bewegung

L8 Ergebnis 8. Bewegung

Anmerkung: “ 7 ist die werkseitige Einstellung

Alle Parameter kdnnen beliebig ohne Nebenwirkungen eingestellt werden, nur fir die Einstellung der “Motorkraft” ist besondere Vorsicht not-

wendig:

e Keine hohen Kraftwerte benutzen, um der Tatsache abzuhelfen, dass das Tor starke Reibungspunkte hat. Eine zu starke Kraft kann das
Sicherheitssystem beeintrachtigen und das Tor beschadigen.

e Falls die Kontrolle der “Motorkraft” als Hilfsmittel fir das System zur Aufprallkraftreduzierung benutzt wird, die Kraftmessung nach jeder
Einstellung wiederholen, wie von Norm EN 12445 vorgesehen.

e \erschlei3 und Witterung k&nnen die Torbewegungen beeinflussen; die Krafteinstellung sollte in regelmaBigen Abstanden Uberprift wer-
den.

\_
/
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7.2.4 Zweites Niveau: Programmierungen (einstellbare Parameter)

Werkseitig sind diese Parameter wie in Tabelle 9 mit “  ” angegeben eingestellt, sie kdnnen aber wie in Tabelle 10 angegeben jederzeit
geandert werden. Bei der Durchfihrung des Verfahrens vorsichtig sein, da die Zeitgrenze 10s zwischen dem Druck auf eine Taste und die
andere betrégt. Andernfalls wird das Verfahren automatisch beendet, mit Speicherung der bisher ausgefiihrten Anderungen.

Tabelle 10: Anderung der einstellbaren Parameter Beispiel
1. Auf Taste [Set] drlicken und ca. 3 Sekunden gedrlckt halten v
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
S L SET
3. Auf die Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die “Eingangs-LED” zu verschieben, v4 Y4
die den zu &ndernden Parameter darstellt @ oder @ O:
4. Auf Taste [Set], drlicken und gedrickt halten; die Taste [Set] muss wéahrend L 2
der Schritte 5 und 6 sténdig gedrickt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, NIV
die das aktuelle Niveau des zu &ndernden Parameters darstellt TN
6. Auf die Tasten [A] oder [¥] dricken, um die LED zu verschieben, v4 Y4
die den Wert des Parameters darstellt. @ oder Czl TN
7. Die Taste [Set] loslassen 4
SET
8. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden.

—
o
(2]

Anmerkung: die Punkte von 3 bis 7 kdnnen wahrend derselben Programmierungsphase wiederholt werden, um mehrere Parameter
einzustellen.
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7.2.5 Erstes Niveau - Programmierungsbeispiel (ON-OFF-Funktionen)
Als Beispiel wird die Sequenz der Vorgange angegeben, die auszuflhren sind, um die werkseitige Einstellung zur Aktivierung der Funktionen
“Automatische SchlieBung” (L1) und “SchlieBt immer” (L3) zu &ndern.

Tabelle 11: Erstes Niveau - Programmierungsbeispiel Beispiel

1. Auf Taste [Set] drlicken und ca. 3 Sekunden gedrlckt halten ‘
(sET
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
L1
3. Einmal auf Taste [Set] drlicken, um den Status der L1 zugeordneten Funktion V4 N é/
(Automatische SchlieBung) zu &ndern; L1 fUhrt nun ein langes Blinken aus N L1
4. Zweimal auf Taste [¥] dricken, damit das Blinken auf LED L3 Ubergeht Y4 ¥4
(v] (] *Kis
5. Einmal auf Taste [Set] drlicken, um den Status der L3 zugeordneten Funktion v 4 N éﬁ
(SchlieBt immer) zu andern; L3 fuhrt nun ein langes Blinken aus L3
6. 10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

Am Ende dieser Vorgange mussen die LEDS L1 und L3 eingeschaltet bleiben, was bedeutet, dass die Funktionen “Automatische
SchlieBung” und “SchlieBt immer” aktiviert sind.

\

\
/
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7.2.6 Zweites Niveau: Programmierungsbeispiel (einstellbare Parameter)
Als Beispiel wird die Sequenz der Vorgénge angegeben, die auszuflihren sind, um die werkseitige Einstellung der Parameter zu andern und die “Pausezeit”
auf 60 Sekunden zu erhdhen (Eingang an L1 und Niveau auf L2) und die “Motorkraft” flr leuchte Tore zu verringern (Eingang an L5 und Niveau auf L2).

Tabelle 12: Zweites Niveau - Programmierungsbeispiel Beispiel
1. Auf Taste [Set] drlicken und ca. 3 Sekunden gedrlckt halten [Set] ¥
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt N 4
C L
3. Auf Taste [Set]; drlicken und gedrlckt halten; die Taste [Set] muss wahrend der Schritte ) 4
4 und 5 standig gedrickt bleiben
4. Ca. 3s warten, danach wird die LED L3 aufleuchten, N
die das aktuelle Niveau der “Pausezeit” darstellt _/Q: L3 3s
5. Zweimal auf Taste [¥] driicken, damit das Blinken auf LED L5 ibergeht, Y4 ¥4
die den neuen Wert der “Pausezeit” darstellt @ @ SIS L5
6. Die Taste [Set] loslassen 4
SET
7. Viermal auf Taste [W] driicken, damit das Blinken auf LED L5 Uibergeht &&&&\é/
N L5
8. Auf Taste [Set]; drlicken und gedrlckt halten; die Taste [Set] muss wahrend der Schritte 4
9 und 10 standig gedruckt bleiben SET|
9. Ca. 3s warten, danach wird die LED L5 aufleuchten, N2
die das aktuelle Niveau der “Motorkraft” darstellt 3s ;Q: L5
10.  Dreimal auf Taste [A] driicken, damit das Blinken auf LED L2 (ibergeht, Y V4 V4
die den neuen Wert der “Motorkraft” darstellt @ G (Zl /TN L2
11.  Die Taste [Set] loslassen 4
SET
12.  10s warten, um die Programmierung aufgrund des Ablaufs der Zeitgrenze zu beenden. %
10s

AN

/ 7.3 Hinzufiigen oder Entfernen von Vorrichtungen

Einer Automatisierung mit ROBUS kénnen jederzeit Vorrichtungen hin- Nachdem Vorrichtungen hinzugefiigt oder entfernt worden
zugeflgt bzw. aus dieser entfernt werden. Insbesondere kénnen an  sind, muss die Erlernung der Vorrichtungen wie in Par.
“BlueBUS” und am Eingang “STOP” verschiedenartige Vorrichtungen  “7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen” beschrieben
angeschlossen werden, wie in den folgenden Paragraphen angegeben.  wiederholt werden.

\
-

7.3.1) BlueBUS

BlueBUS ist eine Technik, mit der kompatible Vorrichtungen mit nur ~ Die Steuerung von ROBUS erkennt nacheinander alle angeschlos-
zwei Leitern, auf denen sowohl die Stromversorgung als auch die Kom-  senen Vorrichtung durch eine geeignete Erlernung und ist imstande,
munikationssignale Ubermittelt werden, angeschlossen werden kén-  alle moglichen Stérungen mit hochster Sicherheit wahrzunehmen.
nen. Alle Vorrichtungen werden an den 2 BlueBUS Leitern parallel  Deshalb muss an der Steuerung jedes Mal, wenn eine an BlueBUS
geschaltet; eine Polung ist nicht zu beachten. Jede Vorrichtung wird ~ angeschlossene Vorrichtung hinzugeflgt oder entfernt wird, die
einzeln erkannt, da ihr wahrend der Installation eine eindeutige Adresse  Erlernphase ausgefuhrt werden, wie in Par. “7.3.6 Erlernung sonsti-
zugeteilt wird. An BlueBUS kann man zum Beispiel Photozellen, Sicher-  ger Vorrichtungen” beschrieben.

\heitsvorrichtungen, Steuertasten, Leuchtmelder usw. anschlieBen.

)
~
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7.3.2 Eingang STOP

STOP ist der Eingang, der das unverzigliche Anhalten der Bewegung

verursacht, gefolgt von einer kurzen Umkehrung. An diesen Eingang

kdénnen Vorrichtungen mit Ausgang mit gewdhnlich gedffnetem “NO”-

Kontakt, mit gewdhnlich geschlossenem “NC”-Kontakt oder Vorrich-

tungen mit Ausgang mit konstantem 8,2KQ Widerstand, wie zum Bei-

spiel Schaltleisten, angeschlossen werden.

Wie fir BlueBUS, erkennt die Steuerung die am Eingang STOP ange-

schlossene Vorrichtung wahrend der Erlernung — siehe Paragraph

“7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen”; danach wird ein STOP ver-

ursacht, wenn eine beliebige Variation des erlernten Status erfolgt.

Mit entsprechenden MaBnahmen kann am Eingang STOP mehr als

eine Vorrichtung auch anderen Typs angeschlossen werden.

e Mehrere NO-Vorrichtungen kdénnen miteinander in unbegrenzter
Menge parallelgeschaltet werden.

e Mehrere NC-Vorrichtungen kdnnen miteinander in unbegrenzter
Menge seriengeschaltet werden.

e Zwei Vorrichtungen mit konstantem 8,2KQ Widerstand kdnnen
parallelgeschaltet werden, im Falle von mehr als 2 Vorrichtungen
mussen alle mit nur einem 8,2KQ Endwiderstand “kaskadenge-
schaltet” werden

e Die Kombination NO und NC ist moglich, wenn die 2 Kontakte
parallelgeschaltet werden, wobei ein 8,2KQ Widerstand mit dem
NC-Kontakt seriengeschaltet werden muss (daher ist auch die
Kombination von 3 Vorrichtungen NO, NC und 8,2KQ md&glich).

A Falls der Eingang STOP fiir den Anschluss von Vorrich-
tungen mit Sicherheitsfunktionen benutzt wird, garantie-
ren nur die Vorrichtungen mit Ausgang mit konstantem
8,2KQ Widerstand die Sicherheitsklasse 3 gegen Defekte
geman der Vorschrift EN 954-1.

\
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7.3.3 Photozellen

Das System “BlueBUS” ermdglicht durch die Adressierung mit spe-
ziellen Uberbriickungen die Erkennung der Photozellen seitens der
Steuerung und die Zuteilung der korrekten Wahrnehmungsfunktion.
Die Adressierung muss sowohl an TX als auch an RX ausgefuhrt
werden (wobei die Uberbriickungen auf dieselbe Art anzuordnen
sind). Uberpriift werden muss, dass andere Photozellenpaare nicht
dieselbe Adresse haben.

An einem Schiebetorautomatismus mit ROBUS koénnen die Photo-
zellen wie auf Abbildung 24 gezeigt installiert werden.

Nach der Installation oder Entfernung von Photozellen muss an der
Steuerung die Erlernphase ausgeflhrt werden, wie in Par. “7.3.6
Erlernung sonstiger Vorrichtungen” beschrieben.

Tabelle 14: Adressierungen der Photozellen
Photozelle Uberbriickungen

Photozelle Uberbriickungen

FOTO
Photozelle auBen h = 50
mit Auslésung in SchlieBung;

FOTO 2
Photozelle auBen
mit Ausldésung in Offnung

i
<
5

FOTO Il
Photozelle auBen h = 100
mit Auslésung in SchlieBung

FOTO 2 1I
Photozelle innen
mit Ausldsung in Offnung

FOTO 1
Photozelle innen h = 50
mit Auslésung in SchlieBung;

FOTO 3
nur eine Photozelle flr den
ganzen Automatismus

FOTO 111
Photozelle innen h = 100
mit Ausloésung in SchlieBung;

AWenn FOTO 3 zusammen mit FOTO |l installiert wird, muss die
Position der Photozellenelemente (TX - RX) gemal den Angaben in
den Anweisungen der Photozellen sein.

\
/

7.3.4) Lichtsensor FT210B

Der Lichtsensor FT210B vereint in einer einzigen Vorrichtung das
Kraftbegrenzungssystem (Typ C geméaB EN12453) und einen Pra-
senzdetektor, der Hindernisse auf der optischen Achse zwischen
Sender TX und Empfanger RX wahrnimmt (Typ D gemal EN12453).
Die Statussignale der Schaltleiste werden Uber den Strahl der Pho-
tozelle in den Lichtsensor FT210B gesendet, wodurch 2 Systeme in
einer einzigen Vorrichtung integriert sind. Der Ubertragende Teil am
beweglichen Torfliigel ist durch Batterien gespeist, was unschone
Anschllsse verhindert; spezielle Kreislaufe verringern den Verbrauch
der Batterie, deren Dauer bis zu 15 Jahre lang garantiert wird (sieche
Details dieser Schatzung in den Anweisungen des Produkts).

Mit nur einer Vorrichtung FT201B, kombiniert mit einer Schaltleiste
(z.B. TCB65) kann das Sicherheitsniveau der “Hauptschaltleiste”
erreicht werden, das von Norm EN12453 fir jede Art von “Benut-
zung” und “Aktivierung” verlangt ist. Der Lichtsensor FT210B in

Kombination mit resistiven Schaltleisten (8,2Kohm) funktioniert auch,
wenn ein Teil defekt ist (Klasse 3 gemaB EN 954-1). Er verflgt Uber
einen speziellen Antikollisionskreislauf, der Interferenzen mit anderen,
auch nicht synchronisierten Detektoren verhindert und die Hinzufu-
gung weiterer Photozellen ermdglicht, wie zum Beispiel fir die
Durchfahrt von schweren Fahrzeugen, wo gewohnlich eine zweite
Photozelle in 1 m Héhe ab Boden angebracht wird.

Fur weitere AuskUnfte Uber Anschluss und Adressierung wird auf die
Anleitung von FT210B verwiesen.

J
\

95




/

\_

7.3.5) ROBUS in Modalitat “Slave”

Durch geeignete Programmierung und Anschluss kann ROBUS als
“Slave” funktionieren; diese Funktionsweise wird angewendet, wenn
2 gegenuber liegende Torflligel automatisiert werden sollen und man
will, dass die Bewegungen der Torfligel synchronisiert erfolgen. In
dieser Modalitat funktioniert ein ROBUS als Master bzw. er steuert
die Bewegungen, wogegen der andere ROBUS als Slave funktioniert
bzw. die vom Master gesendeten Befehle ausflhrt (werkseitig sind
alle ROBUS Master).

Um ROBUS als Slave zu konfigurieren, muss die Funktion “Slave
Modus” auf erstem Niveau aktiviert werden (siehe Tabelle 7).

Die Verbindung zwischen Master und Slave ROBUS erfolgt tber BlueBUS.

A In diesem Fall muss die Polung des Anschlusses zwi-
schen den beiden ROBUS beachtet werden, wie in Abbil-
dung 26 gezeigt (die anderen Vorrichtungen werden wei-
terhin keine Polung haben).

FUr die Installation von 2 ROBUS als Master und Slave ist wie folgt

vorzugehen:

¢ Die beiden Motoren wie in Abbildung 25 gezeigt installieren. Wel-
cher Motor als Master und als Slave funktioniert, ist nicht von
Bedeutung; bei der Wahl auf die Bequemlichkeit der Anschllisse
achten und auf die Tatsache, dass der Befehl Schrittbetrieb am Sla-
ve nur die vollstandige Offnung des Torfliigels Slave bewirken wird.

LUCYB

1x MOFB gy

®

¢ Die beiden Motoren wie in Abbildung 26 gezeigt anschlieBen.

e Die Richtung der Offnungsbewegung der 2 Motoren auswéhlen,
wie in Abbildung 25 angegeben (siehe auch Par. “4.1 Auswahl der
Richtung”).

e Die beiden Motoren speisen.

e Am Slave ROBUS, die Funktion “Slave Modus” programmieren
(siehe Tabelle 7).

e Die Erfassung der Vorrichtungen am Slave ROBUS ausfUhren (sie-
he Par. “4.3 Erlernung der Vorrichtungen”).

e Die Erfassung der Vorrichtungen am Master ROBUS ausflhren
(siehe Par. “4.3 Erlernung der Vorrichtungen”).

e Die Erfassung der Lange der Torfligel am Master ROBUS aus-
flhren (siehe Par. “4.4 Erlernung der Torfligellange”).

gﬁ

OPEN CLOSE MOSE 4

LUCYB
S.CA. STOP PP
g%’ aw % ﬂ /
i |

Beim Anschluss von 2 ROBUS im Modus Master-Slave ist folgendes zu beachten:

e Alle Vorrichtungen inklusive Funkempfanger missen am Master ROBUS angeschlossen sein (wie in Abb. 26)

e Falls Pufferbatterien benutzt werden, muissen beide Motoren Uber eine eigene Batterie verflgen.

e Alle Programmierungen am Slave ROBUS mit Ausnahme jener in Tabelle 14 werden ignoriert (die Programmierungen am Master ROBUS

herrschen vor).

J
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Funktionen des ersten Niveaus (ON-OFF-Funktionen)

/ Tabelle 14: vom Master ROBUS unabhangige Programmierungen am Slave ROBUS \

Funktionen des zweiten Niveaus (einstellbare Parameter)

Stand-by Motorgeschwindigkeit
Anlauf SCA-Ausgang
Modus “Slave” Motorkraft

Alarmliste

Am Slave kann folgendes angeschlossen werden:
® eine eigene Blinkleuchte (Flash)

e eine eigene Kontrolllampe Tor gedffnet (S.C.A.)
® eine eigene Schaltleiste (Stop)

\' Am Slave sind die Eingange Open und Close nicht benutzt.

* eine eigene Steuervorrichtung (PP. = Schrittbetrieb) fir die vollstandige Offnung nur des Torfliigels Slave.

/7.3.6 Erlernung sonstiger Vorrichtungen
Gewohnlich erfolgt die Erlernung der an BlueBUS und am Eingang STOP angeschlossenen Vorrichtungen bei der Installation; wenn jedoch Vorrich-
tungen hinzugefugt bzw. entfernt werden, kann die Erlernung wie in Tabelle 15 angegeben erneut ausgefihrt werden.

J
\

Tabelle 15: Erlernung sonstiger Vorrichtungen Beispiel
1. Auf die Tasten [A] und [Set] drlicken und gedrickt halten vy ¥
(4]
2. Die Tasten loslassen, wenn die LEDs L1 und L2 sehr schnell zu blinken beginnen (hach ca. 3 Sekunden) 4+ 4 NIV
(ZI/\\L‘] /,TNL2
3. Ein paar Sekunden warten, bis die Steuerung die Erlernung der Vorrichtungen beendet.

4. Am Ende der Erlernung werden sich die LEDs L1 und L2 ausschalten, die LED STOP muss weiterhin leuchten,
wogegen die LEDs L1...L8 je nach dem Status der ON-OFF Funktionen, die sie darstellen, aufleuchten werden.

ausgefiihrt werden, wie in Par. “5.1 Abnahme” beschrieben.

\

A Nachdem Vorrichtungen hinzugefiigt oder entfernt worden sind, muss die Abnahme der Automatisierung erneut

7.4) Sonderfunktionen

/7.4.1) Funktion “Offnet Immer”

Die Funktion “Offnet Immer” ist eine Besonderheit der Steuerung, mit der
immer eine Offnungsbewegung erfolgt, wenn der Befehl “Schrittbetrieb”
langer als 2 Sekunden gegeben wird; das ist zum Beispiel nltzlich, um an
Klemme Schrittbetriecb den Kontakt einer Zeituhr anzuschlieBen,

\

damit das Tor in einer bestimmten Zeitspanne gedffnet bleibt. Diese Eigen-
schaft ist unabhangig von der Programmierung des Eingangs PP. (Schritt-
betrieb), auBer wenn dieser Eingang als “Schliet” programmiert ist — siehe
Parameter “Funktion Schrittbetrieb” in Tabelle 9.

/7.4.2) Funktion “Todmann”
Wenn eine Sicherheitsvorrichtung nicht korrekt funktionieren oder

auBer Betrieb sein sollte, kann das Tor in der Modalitat “Todmann”
bewegt werden. Fur Einzelheiten wird auf den Paragraph “Torbewe

gung mit Sicherheitsvorrichtungen auBer Betrieb” in der Anlage

“Anweisungen und Hinweise flr den Benutzer des Toroffners
ROBUS” verwiesen.

-
/7.4.3) Wartungsanzeige

ROBUS warnt den Benutzer, wann eine Wartung der Automatisierung
ausgefihrt werden soll. Die Anzahl an Bewegungen, nach der die Anzeige
erfolgt, kann im einstellbaren Parameter “Wartungsanzeige” (siehe Tabelle 9)
auf 8 Niveaus ausgewahlit werden.

Das Niveau 1 ist “automatisch” und berlcksichtigt die Beschwerlichkeit der

Bewegungen bzw. den Kraftaufwand und die Dauer der Bewegung, woge-
gen die anderen Niveaus von der Anzahl der Bewegungen ausgehen.

Anzahl an Bewegungen

Tabelle 16: Wartungsanzeige mit Flash und Wartungskontrolllampe

Anzeige an Flash

J
\

Die Wartungsanzeige erfolgt an der Blinkleuchte Flash oder der am
Ausgang S.C.A. angeschlossenen Kontrolllampe, falls als “Wartung-
skontrolllampe” programmiert (siche Tabelle 9).

Je nach Anzahl an ausgeflhrten Bewegungen im Vergleich zum pro-
grammierten Grenzwert geben die Blinkleuchte Flash und die War-
tungskontrolllampe die in Tabelle 16 angegebenen Anzeigen ab.

Anzeige an Wartungskontrolllampe

Unter 80% des Grenzwertes

Normal (0,5 Sek. ein, 0,5 Sek. aus)

Ein fir 2 Sek. bei Offnungsbeginn

Zwischen 81 und 100% des Grenzwertes

Bleibt bei Offnungsbeginn 2 Sek. eingeschal- | Blinkt wahrend der ganzen Bewegung.
tet, blinkt dann normal weiter

Uber 100% des Grenzwertes

Bleibt bei Bewegungsbeginn und am Ende der Bewe-
gung 2 Sek. eingeschaltet, blinkt dann normal weiter

Blinkt immer

\_
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Uberpriifung der Anzahl an ausgefiihrten Bewegungen
Mit der Funktion “Wartungsanzeige” kann die Anzahl an ausgeflhrten Bewegungen als Prozentsatz des eingestellten Grenzwertes Uberprift
werden. Die Uberpriifung wie in Tabelle 17 beschrieben ausfihren.

Tabelle 17: Uberpriifung der Anzahl an ausgefiihrten Bewegungen Beispiel
1. Premere e tener premuto il tasto [Set] per circa 3s 4
3s
2. Auf Taste [Set] drlicken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten NIV 4
T
3.  Auf die Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED L7, Y4 Y4
die “Eingangs-LED” des Parameters “Wartungsanzeige” zu verschieben @ oder @ O: L7
4. Auf Taste [Set], driicken und gedrUckt halten; die Taste [Set] muss wahrend ¥
der Schritte 5, 6 und 7 standig gedrtickt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, NIV
die das aktuelle Niveau des Parameters “Wartungsanzeige“ darstellt _/Q: 3s
6. Auf die Tasten [A] und [¥] driicken und sofort loslassen. v4 V4
und (v ]
7. Die LED, die dem gewahliten Niveau entspricht, wird mehrmals blinken. Die Anzahl an Blinkvorgangen steht fir den Prozentsatz an
ausgefuhrten Bewegungen (Vielfaches von 10%) im Vergleich zum eingesteliten Grenzwert. Beispiel: eingestellt ist die N d)i NG N d)ﬁ
Wartungsanzeige an L6 mit 10000. 10% entspricht 1000 Bewegungen. Wenn die LED vier Mal blinkt, ist 40% der Bewegungen N N aee N N=?
erreicht worden (zwischen 4000 und 4999 Bewegungen). Unter 10% der Bewegungen erfolgt kein Blinken.
8. Die Taste [Set] loslassen. 4
SET

Nullstellung des Bewegungszahlers
Nach der Wartung der Anlage muss der Bewegungszéhler auf Null gestellt werden.
Wie in Tabelle 18 beschrieben vorgehen.

Tabelle 18: Nullstellung des Bewegungszdhlers Beispiel
1. Auf Taste [Set] drlcken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten A4
3s
2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NIV 4
O 1

8.  Aufdie Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED L7, Y4 ) & NNV

die “Eingangs-LED” des Parameters “Wartungsanzeige” zu verschieben G oder @ N L7
4. Auf Taste [Set], dricken und gedrickt halten; die Taste [Set] muss wahrend der Schritte ¥

5 und 6 standig gedrtckt bleiben SET
5. Ca. 3s warten, danach wird die LED aufleuchten, die das aktuelle NIV

Niveau des Parameters “Wartungsanzeige” darstellt TN 3s
6. Mindestens 5 Sekunden lang auf die Tasten [A] und [V¥], drlicken und gedrUckt halten, dann die

beiden Tasten loslassen. Die LED, die dem gewahlten Niveau entspricht, wird mehrmals schnell blinken V4 )4 SNV NY

und so anzeigen, dass der Bewegungszéhler auf Null gestellt worden ist. @ und @ ZUN
7. Die Taste [Set] loslassen. 4

\
4

7.5 Verbindung sonstiger Vorrichtungen

Sollte es notwendig sein, externe Vorrichtungen wie zum Beispiel s10P PP
einen Proximity-Leser fUr Transponder-Cards oder die Beleuchtung

des Schllsseltasters anzuschlieBen, kann die Versorgung wie in M@ ME
Abbildung 27 gezeigt entnommen werden. Die Versorgungsspan-

nung ist 24Vcce -80% + +50% mit zur Verflgung stehendem Hochst- l l

strom von 100mA.

-+
@ 24Vce

AN
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7.6) Probleme und deren L6sungen

In Tabelle 19 sind nutzliche Hinweise zu finden, um eventuelle
Betriebsstérungen zu beheben, die bei der Installation oder im Falle
von Defekten auftreten kénnen.

(20 P
Tabelle 19: Fehlersuche
Symptome Empfohlene Uberpriifungen

Der Funksender schaltet das Tor nicht und die Prifen, ob die Batterien des Senders leer sind, ggf. auswechseln.
LED am Sender leuchtet nicht auf.
Der Funksender schaltet das Tor nicht, aber die Prifen, ob der Sender korrekt im Funkempfanger gespeichert ist.
LED am Sender leuchtet auf.
Es erfolgt keine Bewegung und die Prifen, ob ROBUS mit der Netzspannung gespeist ist.

BlueBUS-LED blinkt nicht. Prifen, ob die Sicherungen unterbrochen sind; in diesem Fall die Ursache des Defekts Uberpriifen,
dann die Sicherungen mit anderen mit demselben Stromwert und denselben Merkmalen auswechseln.
Es erfolgt keine Bewegung und die Blinkleuchte | Prifen, ob der Befehl effektiv empfangen wird. Falls der Befehl am Eingang PP ange-
blinkt nicht. langt, muss die jeweilige LED “PP” aufleuchten, wenn dagegen der Funksender
benutzt wird, muss die BlueBUS-LED zweimal schnell blinken.

Es erfolgt keine Bewegung und die Blinkleuchte | Z&hlen, wie oft die Blinkleuchte blinkt und nach den Angaben in Tabelle 21 Uberprifen.

blinkt mehrmals. Die gewahlte Kraft konnte flr das Tor zu gering sein. Prifen, ob Hindernisse vorhan-
Die Bewegung beginnt, aber gleich danach den sind und ggf. eine starkere Kraft wahlen.

erfolgt eine Umkehrung. Prifen, dass wahrend der Bewegung Spannung an der Klemme FLASH der Blinkleuchte
Die Bewegung wird ordnungsgeman ausgefihrt, | anliegt (da intermittierend, ist der Spannungswert ca. 10-30Vcc nicht von Bedeutung); wenn
aber die Blinkleuchte funktioniert nicht. Spannung vorhanden ist, liegt das Problem an der Gltihbirne, die mit einer anderen mit den-

selben Merkmalen ersetzt werden muss; wenn keine Spannung vorhanden ist, kénnte eine
Uberlastung am Ausgang FLASH erfolgt sein; priifen, ob das Kabel kurzgeschlossen ist.
Prifen, welche Funktion fur den Ausgang SCA programmiert ist (Tabelle 9).

Die Bewegung wird ordnungsgeman ausgefuhrt, | Wenn die Kontrollampe eingeschaltet sein sollte, prifen, ob ca. 24Vcc Spannung an der Klemme
aber die Kontrolllampe SCA funktioniert nicht. SCA anliegen; wenn Spannung vorhanden ist, liegt das Problem an der Glihbirme, die mit einer
anderen mit denselben Merkmalen ersetzt werden muss; wenn keine Spannung vorhanden ist,
kénnte eine Uberlastung am Ausgang SCA erfolgt sein; prilfen, ob das Kabel kurzgeschlossen ist.

\

/7.6.1) Liste der Alarmhistorik
ROBUS ermdglicht es, eventuelle Stérungen bei den 8 letzten Bewegungen zu sehen, wie z.B. die Unterbrechung einer Bewegung infolge
der Ausldsung einer Photozelle oder Schaltleiste.

J
\

Tabelle 20: Liste der Alarmhistorik Beispiel

1. Auf Taste [Set] drlcken und ca. 3 Sekunden gedriickt halten

A4
3s

2. Taste [Set] loslassen, wenn LED L1 zu blinken beginnt NV 2 D>
S L
3. Auf die Tasten [A] oder [¥] driicken, um das Blinken auf die LED LS8, Y4 Y4
die “Eingangs-LED” des Parameters “Alarmhistorik” zu verschieben @ oder @ < L8
4. Auf Taste [Set], driicken und gedrickt halten; die Taste [Set]
muss wahrend der Schritte 5 und 6 standig gedrUckt bleiben
5. Ca. 3s warten, danach werden die LEDs aufleuchten, die den Bewegungen mit der Stérung entsprechen.
L1 gibt das Ergebnis der letzten Bewegung an, L8 das Ergebnis der achten. Wenn die LED leuchtet, haben sich _\(‘)ﬁ
Stoérungen wahrend der Bewegung ereignet, wenn sie ausgeschaltet ist, wurde die Bewegung storungsfrei beendet. 3 7
6. Auf die Tasten [A] und [¥] drlicken, um die gewlnschte Bewegung auszuwahlen:
Die entsprechende LED wird sooft blinken, wie die Blinkleuchte gewohnlich Ve 4 \é/
nach einer Stérung blinkt (siehe Tabelle 21). @ und @ N
7. Die Taste [Set] loslassen.
4

\

AN

7.7) Diagnose und Anzeigen
Einige Vorrichtungen bieten selbst besondere Anzeigen, mit denen der
Betriebsstatus oder eventuelle Stérungen erkannt werden kdnnen.

- /
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Schnellblinken

Ursache

7.7.1) Anzeigen durch die Blinkleuchte
Die Blinkleuchte FLASH blinkt wahrend der Bewegung einmal pro Sekunde; im Falle von Stérungen wird das Blinken schneller sein; die Blink-
vorgange wiederholen sich zweimal mit einer Pause von einer Sekunde.

Tabelle 21: Anzeigen durch die Blinkleuchte FLA

HANDLUNG

Nach der Uberpriifung bei Bewegungsbeginn entsprechen die an BlueBUS ange-

1-Mal Blinken schlossenen Vorrichtungen nicht den wahrend der Erlernung gespeicherten. Es
1 Sekunde Pause Fehler an BlueBUS - . I N

) koénnen defekte Vorrichtungen vorhanden sein: Uberprifen und ersetzen. Falls
1-Mal Blinken P . . ) .

Anderungen ausgefuhrt worden sind, muss die Erlernung wiederholt werden
2-Mal Blinken Bei Bewegungsbeginn wird die Zustimmung zur Bewegung von einer oder mehre-
1 Sekunde Pause Auslésung einer Photozelle ren Photozellen nicht gegeben; priifen, ob Hindernisse vorhanden sind.
2-Mal Blinken Wahrend der Bewegung ist das normal, wenn effektiv ein Hindernis vorhanden ist.
8-Mal Biinken i “ » | Begrenzers Wahrend der Bewegung war mehr Reibung am Tor vorhanden;

1 Sekunde Pause Auslésung des “Motorkraft p .

: Ursache Uberprtfen.
3-Mal Blinken
4-Mal Blinken R . . . . .

Ausldésung des Eingangs Am Anfang oder wéhrend der Bewegung erfolgte eine Ausldsung des Eingangs

1 Sekunde Pause . .

) STOP STOP; Ursache Uberprtifen
4-Mal Blinken
5-Mal Blinken Fehler in den internen Para- Mindestens 30 Sekunden warten und den Befehl erneut erteilen; sollte dieser
1 Sekunde Pause metern der elektronischen Status bleiben, konnte ein schwerer Defekt vorhanden sein, und die elektroni-
5-Mal Blinken Steuerung sche Steuerkarte muss ausgewechselt werden.
6-Mal Blinken Die Hochstgrenze an Bewe- Ein paar Minuten warten, bis der Bewegungsbegrenzer wieder unter die Hoch-
1 Sekunde Pause gungen pro Stunde wurde starenze zurtickkehrt
6-Mal Blinken Uberschritten 9 '
7-Mal Blinken . . Alle Versorgungskreise ein paar Sekunden abschalten, dann den Befehl erneut

Fehler in den internen . ) . ) )

1 Sekunde Pause elektrischen erteilen; sollte dieser Status bleiben, kdnnte ein schwerer Defekt vorhanden
7-Mal Blinken sein, und die elektronische Steuerkarte muss ausgewechselt werden.
8-Mal Blinken Es \{vurde pereits ein Befeh Die Art des vorhandenen Befehls Uberprtfen. Es kdnnte sich zum Beispiel um
1 Sekunde Pause erteilt, so dass andere Befehle . . , e

) . . .. einen Befehl durch eine Uhr am Eingang “Offne” handeln.
8-Mal Blinken nicht ausgefuhrt werden kénnen.

\

-
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7.7.2) Anzeigen durch die Steuerung
An der Steuerung von ROBUS befinden sich verschiedene LEDs,
von denen jede sowohl im Normalbetrieb als auch bei Stérungen
besondere Anzeigen geben kann.

Tabelle 22: LEDs an den Klemmen der Steuerung

BlueBUS-LED Ursache HANDLUNG

AUS Stérun Priifen, ob die Stromversorgung vorhanden ist; prifen, ob die Sicherungen ausgeldst wurden; ggf. die
9 Ursache des Defekts Uberpriifen, dann die Sicherungen mit anderen mit demselben Wert auswechseln.

Ein Schwere Stérung Eine schwere Stérung liegt vor, versuchen, die Steuerung ein paar Sekunden abzuschalten; falls dieser

Status bleibt, ist ein Defekt vorhanden und die elektronische Steuerkarte muss ausgewechselt werden.

1-Mal Blinken pro Sekunde

Alles OK

Normalbetrieb der Steuerung

2-Mal Schnellblinken

Es erfolgte eine Statusvaria-
tion der Eingange

Ist normal, wenn eine Anderung eines der Eingénge PP, STOP, OPEN, CLOSE erfolgt
oder die Photozellen ansprechen oder der Funksender benutzt wird.

Mehrmaliges Blinken mit

Verschiedenes Ist dieselbe Anzeige, die an der Blinkleuchte erfolgt — siehe Tabelle 21.
1 Sekunde Pause
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus g$s(sjllo:)sung des Eingangs Die am Eingang STOP angeschlossenen Vorrichtungen Uberpriifen
Acceso Alles OK Eingang STOP aktiv
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang PP nicht aktiviert
Ein Ausldsung des Eingangs PP | Ist normal, wenn die am Eingang PP angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang OFFNET nicht aktiviert
Ein Auslsung des Eingangs OPEN | Ist normal, wenn die am Eingang OFFNET angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist
LED STOP Ursache HANDLUNG
Aus Alles OK Eingang SCHLIERT nicht aktiviert
Ein Auslésung des Eingangs CLOSE]| Ist normal, wenn die am Eingang SCHLIEBT angeschlossene Vorrichtung effektiv aktiviert ist

/
\
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Tabelle 23: LEDs an den Tasten der Steuerung

LED L1 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “Automatische SchlieBung” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Automatische SchlieBung” aktiviert.
e Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt e Falls zusammen mit L2 blinkt, muss die Erlernung der Vorrichtungen ausgefihrt werden (siehe Para-
graph “4.3 Erlernung der Vorrichtungen”).
LED L2 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Zulauf nach Durchfahrt der Photozelle” aktiviert.
e Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt e Falls zusammen mit L1 blinkt, muss die Erlernung der Vorrichtungen ausgefuhrt werden (siehe Para-
graph “4.3 Erlernung der Vorrichtungen”).
LED L3 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “SchlieBt immer” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Schliet immer” aktiviert.
e Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt e Falls zusammen mit L4 blinkt, muss die Erlernung der Torflligellange ausgeflhrt werden (siehe Para-
graph “4.4 Erlernung der Torfligellange”).
LED L4 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “Standby” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Standby” aktiviert.
e Programmierung der Funktionen im Gang.
Blinkt e Falls zusammen mit L3 blinkt, muss die Erlernung der Torfllgellange ausgefihrt werden (siehe Para-
graph “4.4 Erlernung der Torflugellange”).
LED L5 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “Anlauf” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Anlauf” aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L6 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an: “Vorwarnung” deaktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an: “Vorwarnung” aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L7 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an, dass der Eingang SCHLIERT eine SchlieBbewegung aktiviert.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an, dass der Eingang SCHLIEBT eine Teildffnung aktiviert.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.
LED L8 Beschreibung
Aus Zeigt beim Normalbetrieb an, dass ROBUS als Master konfiguriert ist.
Ein Zeigt beim Normalbetrieb an, dass ROBUS als Slave konfiguriert ist.
Blinkt Programmierung der Funktionen im Gang.

~

/7.8) Zubehor
Fur ROBUS ist folgendes Sonderzubehdr vorgesehen:

e PS124 Pufferbatterie 24V - 1,2Ah mit integriertem Ladegerat. FUr die vollstandige und aktuelle Liste der Zubehorteile siehe den
e 433.92MHz Funkempfanger SMXI oder SMXIS mit digitalem Rol- ~ Produktkatalog der Nice S.p.a.
ling Code.

)
~
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Technische Merkmale

/

\

FUr eine Verbesserung der Produkte behalt sich NICE S.p.A. das Recht vor, die technischen Merkmale jederzeit und ohne vorherige Benach-
richtigung zu &ndern, wobei aber die vorgesehenen Funktionalitdten und Einsétze garantiert bleiben.
Alle technischen Merkmale beziehen sich auf eine Umgebungstemperatur von 20°C (x5°C).
Technische Merkmale von ROBUS
Modell RB600 - RB600P \ RB1000 - RB1000P

Elektromechanischer Tor6ffner flir die automatische Bewegung von Schiebetoren an
Wohngeb&uden, komplett mit elektronischer Steuerung

Ritzel Z: 15; Modul: 4; Teilung: 12,6 mm; Teilkreisdurchmesser: 60mm

Typik

Max. Anlaufdrehmoment 18Nm 27Nm

[entspricht der Fahigkeit, eine Kraft zu entwickeln, [B0ON] [900N]

um den Torflligel in Bewegung zu setzen]

Nenndrehmoment

[entspricht der Fahigkeit, eine Kraft zu entwickeln, [g (,)\Jonl:l] [;%gm]

um den Torfliigel in Bewegung zu halten]

Geschwindigkeit bei Nenndrehmoment 0,15m/s 0,14m/s

Geschwindigkeit ohne Last (die Steuerung ermo-

glicht die Programmierung von 6 Geschwin- 0,31m/s 0,28m/s

digkeiten gleich ca. 100, 85, 70, 55, 45, 30%)

Max. Haufigkeit der Betriebszyklen (bei 100 Zyklen / Tag (die Steuerung begrenzt die Anzahl der Zyk- 150 Zyklen / Tag (die Steuerung begrenzt die Anzahl der Zyk-

Nenndrehmoment) len auf das maximal Vorgesehene - siehe die Tabellen 2 und 3) |  len auf das maximal Vorgesehene - siehe die Tabellen 2 und 3)

Tempo massimo funzionamento continuo Max. Dauerbetriebszeit (bei Nenndrehmo- (die Steuerqu begrenzt den Daugrbetngb

(alla coppia nominale) ment) 7 Minuten auf das maximal Vorgesehene — siehe die

Tabellen 2 und 3) 5 Minuten

Einsatzarenzen Gewohnlich ist ROBUS imstande, Tore mit einem Gewicht bzw. einer Ladnge geman den
9 Grenzwerten zu automatisieren, die in den Tabellen 2, 3 und 4 angegeben sind.

Lebensdauer zwischen ca. 20.000 und 250.000 Zyklen je nach den in Tabelle 4 angegebenen Bedingungen

Versorgung von ROBUS 600 - 1000 230Vac (+10% -15%) 50/60Hz.

Versorgung von ROBUS 600 - 1000/V1 120Vac (+10% -15%) 50/60Hz.

Beim Anlauf aufgenommene Hochstleistung 515W [2,5A] [4,8A version AV1] 450W [2,3A] [4,4A version NV1]

[entspricht Ampere]

Isolationsklasse 1 (eine Sicherheitserdung ist erforderlich)

Notversorgung mit Sonderzubehdr PS124

Ausgang Blinkleuchte fur 2 Blinkleuchten LUCYB (Glihbirne 12V, 21W)

fUr eine GlUhbirne 24V max. 4W (die Ausgangsspannung kann zwischen =30 und +50%
variieren und auch kleine Relais steuern)

BlueBUS Ausgang ein Ausgang mit einer Hochstlast von 15 BlueBUS Einheiten

Fir gewdhnlich geschlossene, gewdhnlich gedfinete Kontakte oder Kontakte mit konstantem 8,2KQ; Widerstand;
verursacht in Selbsterlernung (eine Variation im Vergleich zum gespeicherten Status) den Steuerbefehl “STOP”

Ausgang S.C.A.

Eingang STOP

Eingang PP flr gewdhnlich gedfinete Kontakte (das SchiieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl Schrittbetrieb)
Eingang OFFNET flr gewdhnlich gedfinete Kontakte (das SchlieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl OFFNET)
Eingang SCHLIERT flr gewdhnlich gedfinete Kontakte (das SchlieBen des Kontaktes verursacht den Steuerbefehl SCHLIERT)
Steckverbinder fur Funkempfanger Verbinder SM fur die Empfanger SMXI oder SMXIS

Eingang FUNKANTENNE 52Q fur Kabel Typ RG58 oder ahnliche

programmierbare Funktionen 8 ON-OFF-Funktionen und 8 einstellbare Funktionen (siehe die Tabellen 7 und 9)

Selbsterlernung der am BlueBUS Ausgang angeschlossenen Vorrichtungen
Selbsterlernung des Typs der an "STOP" angeschlossenen Vorrichtung (NO-Kontakt, NC-
Kontakt oder mit resistivem 8,2KQ Widerstand) Selbsterlernung der Torlange und Bere-
chnung der Punkte, an denen die Verlangsamung und die Teil6ffnung erfolgen soll.

Betriebstemperatur -20°C + 50°C
Benutzung in sdure- und salzhaltiger oder

Funktionen in Selbsterlernung

explosionsgefahrdeter Umgebung Nein
Schutzart IP 44
Abmessungen / Gewicht 330 x 210 h 303; 11Kg 330 x 210 h 303; 13 Kg
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Anweisungen und Hinweise fiir den Benutzer des Toréffners ROBUS

Wir gratulieren lhnen zur Wahl eines Nice Produktes
fr Inre Automatisierung! Nice S.p.A. stellt Bestandtei-
le fur die Automatisierung von Turen und Toren, Rollla-
den und Markisen her: Tor6ffner, Steuerungen, Funk-
steuerungen, Blinkleuchten, Photozellen und Zubehor.
Nice verwendet ausschlieBlich Werkstoffe und Verar-
beitungen hochstehender Qualitat und ist aufgrund der
Nice Betriebsphilosophie immer auf der Suche nach
innovativen Loésungen, um die Verwendung der Nice
Apparaturen, vom technischen, asthetischen und
ergonomischen Standpunkt her besonders gepflegt,
zu erleichtern: lhr Installateur wird bestimmt das richti-
ge Produkt in der groBen Nice Palette fir Sie ausge-
wahlt haben. Nice ist jedoch nicht der Hersteller Ihrer
Automatisierung, die das Ergebnis von Analysen,
Bewertungen, Auswahl der Materialien und der Durch-
fihrung der Anlage durch lhren Vertrauensinstallateur
ist. Jede Automatisierung ist einzigartig, und nur Ihr
Installateur besitzt die Erfahrung und Professionalitat,
die notwendig sind, um eine Anlage nach Ihrem Bedarf
auszufihren, die sicher und dauerhaft zuverlassig und
vor allem fachgerecht ist bzw. den gultigen Vorschrif-
ten entspricht. Eine Automatisierungsanlage ist etwas
sehr bequemes, aber auch ein wertvolles Sicherheits-
system und dauert mit nur wenigen Eingriffen
bestimmt jahrelang. Auch wenn lhre Automatisierung
den von den Vorschriften geforderten Sicherheitsni-
veaus entspricht, schlieBt dies das Vorhandensein von
“Restrisiken” nicht aus, womit die Moglichkeit gemeint
ist, dass gewdhnlich aufgrund eines verantwortungslo-
sen oder falschen Gebrauchs Gefahren erzeugt wer-
den koénnen; wir moéchten lhnen deshalb ein paar Rat-
schlage geben, wie Sie sich verhalten sollten, um allen
Unannehmlichkeiten aus dem Weg zu gehen:

eBevor Sie die Automatisierung zum ersten Mal ver-
wenden, lassen Sie sich von lhrem Installateur erklaren, wie
Restrisiken entstehen kdnnen, und widmen Sie dem Lesen
der Anweisungen und Hinweise fur den Benutzer, die Ihnen
Ihr Installateur aush&ndigen wird, ein paar Minuten. Bewah-
ren Sie die Anleitung fUr zukinftige Zweifelsfalle auf und Uber-
geben Sie diese ggf. einem neuen Besitzer der Automatisie-
rung.

elhre Automatisierung ist eine Maschine, die
lhre Befehle getreu durchfiihrt; ein verantwor-
tungsloser und unsachgeméaBer Gebrauch kann
gefahrlich werden: verursachen Sie keine Bewegung
der Automatisierung, wenn sich Personen, Tiere oder
Gegenstande in ihrem Aktionskreis befinden.

eKinder: eine Automatisierungsanlage gewahrleistet
einen hohen Sicherheitsgrad und verhindert mit ihren
Schutzsystemen, dass sie sich bei Anwesenheit von
Personen und Gegenstanden bewegt, und gewahrlei-
stet eine immer vorhersehbare und sichere Aktivie-
rung. Als VorsichtsmaBnahme sollte man aber Kin-
dern verbieten, in der Nahe der Automatisierung zu
spielen, und man sollte die Fernbedienungen nicht in
der Reichweite von Kindern lassen: es handelt sich
nicht um ein Spiel!

eStorungen: schalten Sie die Stromversorgung zur

Anlage ab, sobald Sie ein ungewohnliches Verhalten
der Automatisierung bemerken, und fuhren Sie die
manuelle Entriegelung aus. Versuchen Sie nie, selbst
Reparaturen auszuflihren, sondern fordern Sie den
Eingriff Ihres Vertrauensinstallateurs an: in der Zwi-
schenzeit, nachdem Sie den Getriebemotor wie wei-
ter vorne beschrieben entriegelt haben, kann die
Anlage wie eine nicht automatisierte Vorrichtung
funktionieren.

eWartung: wie jede Maschine benotigt auch Ihre
Automatisierung eine regelmaBige Wartung, damit sie
so lange wie moglich und in voller Sicherheit funktio-
nieren kann. Vereinbaren Sie mit lhrem Installateur
einen programmierten Wartungsplan. Nice empfiehlt
eine programmierte Wartung alle sechs Monate bei
Normalgebrauch fur den Haushalt, dieser Zeitraum
kann aber je nachdem, wie haufig die Anlage benutzt
wird, unterschiedlich sein. Arbeiten wie Wartung,
Kontrollen und Reparaturen durfen nur von Fachper-
sonal ausgefuhrt werden.

eAuch wenn Sie meinen, dass Sie wissen, wie das

gemacht wird, &ndern Sie die Anlage und die pro-
grammierten Parameter sowie die Einstellungen der
Automatisierung nicht: diese Verantwortung steht
Ihrem Installateur zu.

eDie Endabnahme, die periodischen Wartungen und
eventuelle Reparaturen missen von dem, der diese
Arbeiten ausflhrt, belegt sein, und diese Belege mus-
sen vom Besitzer der Anlage aufbewahrt werden.

Die einzigen Eingriffe, die Sie ausflihren und peri-
odisch auch ausfihren sollten, sind die Reinigung der Gl&-
ser an den Photozellen und die Entfernung eventueller
Blatter oder Steine, die den Automatismus behindern
koénnten. Um zu verhindern, dass jemand das Tor betétigt,
entriegeln Sie vor diesen Arbeiten den Automatismus (wie
weiter vorne beschrieben). Zur Reinigung nur ein mit Was-
ser leicht benetztes Tuch verwenden.

e Entsorgung: Versichern Sie sich, dass die Entsor-
gung am Ende der Lebensdauer lhrer Automatisie-
rung von Fachpersonal gemacht wird und dass die
Materialien nach den Oortlich gultigen Vorschriften
recycled oder entsorgt werden.

¢ Im Falle von Defekten oder bei Stromausfall:
Warten Sie auf lhren Installateur oder bis der Strom wie-
der vorhanden ist, falls Inre Anlage keine Pufferbatterie
hat; die Anlage kann wie eine beliebige nicht automati-
sierte Offnungsvorrichtung betétigt werden. Dazu muss
die manuelle Entriegelung ausgeflhrt werden. Dieser
Vorgang, der einzige, den der Benutzer der Automatisie-
rung ausfuhren kann, wurde mit besonderer Aufmerk-
samkeit von Nice behandelt, damit Sie diese Vorrichtung
immer mit groBter Einfachheit, ohne Werkzeug und ohne
korperliche Anstrengungen betatigen kénnen.
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Entriegelung und manuelle Bewegung: die Entriegelung darf nur bei stehendem Tor ausgefiihrt werden.

1 Den Schlossdeckel verschieben.

Zum Blockieren, dieselben Vorgange umgekehrt aus-
fGhren.

Torbewegung mit Sicherheitsvorrichtungen auBer
Betrieb: sollten die am Tor vorhandenen Sicherheitsvor-
richtungen nicht korrekt funktionieren, kann das Tor trotz-
dem bewegt werden.

e Einen Befehl zur Bewegung des Tors erteilen (mit der
Fernbedienung, dem Schllsseltaster, usw.); wenn alles
in Ordnung ist, wird sich das Tor normal 6ffnen oder
schlieBen, andernfalls wird die Blinkleuchte mehrmals
blinken und es erfolgt keine Bewegung (die Anzahl der
Blinkvorgange hangt von der Ursache ab, warum keine
Bewegung erfolgt).

¢ In diesem Fall muss die Schaltvorrichtung innerhalb von
drei Sekunden erneut betéatigt werden und betétigt
bleiben.

e Nach ca. 2s wird die Torbewegung im Modus “Tod-
mann” erfolgen. Das bedeutet, dass sich das Tor bewe-
gen wird, solange Sie die Schaltvorrichtung betétigen;
sobald Sie diese loslassen, halt das Tor an.

A Wenn die Sicherheitsvorrichtungen auBer
Betrieb sind, muss der Automatismus so schnell
wie moglich repariert werden.

2 Den Schlussel einstecken und im Uhrzeiger-
sinn drehen.

4 Das Tor von Hand bewegen.

Ersatz der Batterie der Fernbedienung: falls Ihre
Funksteuerung nach einiger Zeit anscheinend schlechter
oder gar nicht funktioniert, so kénnte das ganz einfach
von der leeren Batterie abhangen (je nach Batterie kann
das nach mehreren Monaten bis zu Uber einem Jahr
geschehen). Sie kénnen das an dem Leuchtmelder
bemerken, der die Sendung bestatigt und nur schwach
oder gar nicht oder nur ganz kurz leuchtet. Bevor Sie sich
an den Installateur wechseln, versuchen Sie, die Batterie
mit der eines anderen, funktionierenden Senders auszu-
wechseln:sollte das die Ursache sein, genlgt es, die alte
Batterie mit einer anderen gleichen Typs auszuwechseln.

Batterien enthalten Schadstoffe: nicht in den Hausmdll
geben, sondern nach den &rtlichen Vorschriften entsor-
gen.

Sind Sie zufrieden? Wenn Sie eine neue Automatisie-
rung fur Ihr Haus wollen und sich an denselben Installateur
und an Nice wenden, werden Sie sich die Beratung eines
Fachmanns und die fortgeschrittensten Produkte auf dem
Markt, aber auch den besten Betrieb und die gréBte Ver-
tréglichkeit zwischen den Automatisierungen zusichern.
Wir danken Ihnen, dass Sie diese Ratschlage gelesen
haben, und wiinschen Ihnen gréBte Zufriedenheit mit Ihrer
neuen Anlage: wenden Sie sich fir gegenwartige oder
zukunftige Bedarfsfélle vertrauensvoll an Ihren Installateur.
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